Poznémky k oznacovaniu

Skaldrne velidiny oznaujeme tlalenymi pismenami

malymi : napriklad x,,, n, d, a, g
velkymi: napriklad F,;, M, Rp,_Rc

Orientované uselky oznadujeme velkymi tladenymi pismenami za¥iatoZného
a koncového bodu so 3ipkou:

e
napriklad AB

Vektory s kartezidnskymi siliradnicami a vektorovou bézou oznadujeme tladeny-
mi p{smenami s pruhom

malymi : napriklad T, = [xaL’ VoL zaL]’ Voint @
velkymi: napriklad H;, Fjg

Vektory s homogénnymi siradnicami ozna¥ujeme.malymi pfsmenami, priZom repre-
zentujud stipcové matice s hranatymi zétvorkami [ , ktoré mé%eme alterna-
t{vne zapisat pomocou znaku T transponovenia [ ]T alebo ako riadkové po-
mocou zdtvoriek —] :

napriklad xng

Gk - YaL % [faLJ & [FaL’ 1]T = ['FaL,' l-l

Aritmetické vektory vo forme usporiadanej mnoZiny &isel bez vektorovea bézy
oznadujeme malymi pfsanymi pismenami s pruhom:

napriklad .}= fr.,, fz' ceey fza]

Stvorcové, bbdfﬁni&pvé, diagondlne, nulové matice s prvkami v hranatych zét-
vorkéch_l: ] oznadujeme velkymi pisanymi pismenami alebo velkymi tlalenymi
pismenami s indexami pre riadky a stipce:

napriklad df,

kde 1 = 1, 2, ..4y'd a gremil o 2 }.., a Jje 3tvorcové matica rozmeru
(4 x 4). / : :



e

Disgondlnu maticu mdZeme zapfsat aj pomocou zdtvoriek r J:
napriklad ,‘Jzi =[0,-1,-1,0]
Zov3eobecnené lokdlne suradnice polohy (premenlivé afzky a uhly) susedngch

dtvarov (bodov, telies) oznaujeme q;, z nich nezévislé q.4, zévislé q,q,
pri&om premenlivé dl2ky ozna&ujeme

qij:
napriklad qq = q,q = Q45

a premenné uhly oznalujeme: ¢ij

napriklad g "0 ?45

ZovB8eobecnené globalne siradnice polohy (premenlivé af%ky a uhly dtvarov vo-
&i zdékladnému vztaZnédmu priestoru oznadujeme Vi' z nich nezévislé Wni’ Zh-
vislé V,; pri¥om premenlivé dl2ky oznalujeme P13

napriklad .'W1 ="wn1 = Pyg

a premenlivé uhly oznadujeme 1¥1j:
napriklad ’\i/3 = Net =~ V12

Derivdcie veli&fn podla &asu oznafujeme bodkami:

draL

napriklad EQL = .
t

Derivdcie velidfn podla premeanych oznalujeme &iarkami:

dTZi(qi)

napriklad "751 £
a3

Pohyblivost udtvarov (bodov, telies) oznafujeme n a Specifikéciu dals{mi
symbolmi :

népriklad 'nv je pohyblivost volného telesa

Goniometrické funkcie m8Zeme zapisat skratene:

napriklad cos o = c @, gin o = 8 ¢



Oznacenia a skratky
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trieda Assurovej grupy

celkovy polet lokélaych siradnfc polohy susednych
Utvarov (bodov, telies) '

valcové (cylindrické) spojenie telies
skrdteny zdpis ¢ &,4, = cos 0611'

celkovy podet explicitnych skaldraych rovafc pre
mechanizmus, po&et zdvislych globdlnych siradanic

diskrétny bodovy model volného telesa
skuto&ny poet zdvislych globdlnych siradnic

maticovy diferencidlny operédtor

vektor rezidudlnych funkcif
v3eobecné spojenie telies
trieda &lena

skrutkové spojenie telies
hodnost Jakobidau %, .
hodnost Jakobidnu ?dm
Eulerov invariant
pseudozotrvadnd matica

Jakobidn explicitnych viéizbovych rovnic s globdl-
nymi suraednicami polohy ¢&lenov

jednosludkovy mechanizmus
Jednosludkovd retaz
jedaokomponentnéd sustava viazangfch telies

Jakobidn .explicitnych vézbovych rovaic s lokdlny-
mi sdradnicami polchy &¢lenov :

preklzujice spojenie telies

po¥et zékladnych sluiek vo viacslulkovej retazi
&lenov

kombinovany mechanizmus
kombinovand retaz &lenov

Lagrangién
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vektor Lagrengeovych multiplikétorov
mechanizmus

celkovy polet globdlnych sidradnic polohy

potet pohyblivych &lenov mechanizmu s ni23imi spo-
Jjeniami

Coriolisov krdtiaci moment

dostredivy kritiaci moment

tiaZovy kritiaci moment

zotrvadny krdtiaci moment

‘poZet nezdvislych lokdlnych sdiradnic polohy dtvaru,

pohyblivost dtveru

pohyblivoaf mechanizmu podla Dobrovolského kritéria
pre nereguldrne, nekorektné mechanizmy

pohyblivost nekorektnych aj korektnfch sistav viaza-
nych telies podYa Freudensteinovho kritéria s glob4l-
nymi sdradnicami polohy

8 lokdlnymi sudradnicami polohy

pohyblivost korektného mechanizmu podls Grélblerovho
kritéria pohyblivosti

neorientovany graf
poet neodobratych stupnov volnosti pohybu

pohyblivost mechanizmu podTa Paulovho kritéria s lo-
kélnymi suradnicami polohy &lenov
s globdlnymi suradnicami polohy

skutofnéd pohyblivost dtvaru

pohyblivost telesa v spojeni triedy t

. pohyblivost ﬁoInébo telesa

orientovany graf

otvoreny mechanizmus

otvorend retaz &lenov

otvorend retaz s /obojstrannou vézbou
parametre mechanizmu

posuvné spojen}e dvoch telies
posuvné apojeﬂie troch telies
zov3eobecnené sily

rotadné spojenie dvoch telies

rovinny jednoslulkovy mechanizmus
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rovinny otvoreny mechanizmus
rovinny uzatvoreny mechanizmus
sférické spojenie dvoch telies

podet spojeni dvojic telies v sudstave telies

matica smerovfch kosinusov uhlow

celkovy polet spojeni v sdstave telies

podet hpojeni triedy t véetkych dvo jic telies
v sdstave viazanych teliea

pofet spojeni triedy t podtu v telies
sistava viazangch telies
podet bodov dotyku telies, trieda spojeni

transformadnd matica vzdjomnej polohy sdradnico-
vych systémov telies a, b

transformaénd matica skutodnej polohy b° : a

matica odchylok skutonej (b®) a presnej (b)
polohy telesa b

transformané matice zdkladnych pohybov
pofet telies v sistave viazaﬁjéh telies
pofet &lenov triedy g

uzatvorend retaz

uzatvoreny mechanizmus

valivé spojenie dvoch telies

pofet telies v spojenf s,  telies:

maximélny po&et telies v spojeniach triadj t
v sustave viazanych telies

viacslutkovy mechanizmus

viacslutkovd retaz &lenov

viackomponentnd sustava viazanych telies
po&et zdvislych lokdlnych suradanic polohy
zékladnd jednoslulkovd retaz &lenov

zékladnd otvorend rgfaz s obojstrannou v&zbou
zékladnd retaz &lenov

z4kladné sludka .

skuto¥ny pofet zévislych lokdlaych siradnfc polo-
hy &lenov v mechanizme :






