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Основне геометријске карактеристике
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2D model of washing machine
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Угаона брзина 

1
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Извод вектора везаног за сегмент по генералисаној координати

 Ојлеров образац
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Брзина центра инерције крутог тела
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Матрични  облик
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Кинетичка енергија [Vi] роботског сегмента и РС
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Ek роботског система

 Основни метрички тензор


 pozitivno definitna kvadratna forma generalisanih brzina.
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Коваријантни облик диференцијалних кретања РС

 Лагранжеве једначине  друге врсте:

 .

),...,,( 21 nqqq nQ
q

E

q

E

dt

d kk ,...,2,1, 






















 nn

k qaqa
q

E

11 2

1

2

1

















 qa

q

E n
k 

 






1












 qq

q

a
qa

q

E

dt

d n nn
k 

 
  














1 11















 qq

q

a

q

a
qa

q

E

dt

d n nn
k 

 
 



























1 11 2

1


  





 n n

k qq
q

a

q

E

1 12

1









 

 
  


n n n

Qqqqa
1 1 1

,
 








 























 











q

a

q

a

q

a

2

1
,

n,...,2,1,,,,,  



4/5/2021

11

 Лагранжеве једначине друге врсте -
коваријантни облик :

 - коефицијенти метричког тензора;

 - Кристофелови симболи прве врсте;
 - генералисане силе система активних сила које 

делују на роботски систем
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Симетричан по прва 2 индекса, и антисиметричан по  
друга 2 индекса
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Аналитички израз за  Кристофелов симбол  1 врсте
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