
 Генералисана сила од сила пригушивача (вискозно  трење)

Генералисане силе у динамици крутих сила

(b – коефицијент вискозног пригушења).

Пошто је 



Варијација  је сада

Како је и упоређивањем са претходним изразом , добија се 
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Ако се уочени вектор ,              прикаже преко одговарајућих вектора,види слику              
и одреди парцијални извод по датој  генералиснаој координати, добија се 
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Други начин  одређивања  :  
Уводи се  дисипативна Рејлијева функција  
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2 rvb 
Из аналитичке механике,  (механике 3) је познато да се генералисана сила може одредити:  
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На сличан начин добија се:  

Коначно:  
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 Принцип идеалности веза роботског система
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Систем реакције веза  делује на дати РС:  

Принцип идеалности веза је облика за наш  РС:  
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Укупни виртуални рад за сегмент  Vci:  
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 Укупни виртуални рад за цео РС

 

 

( ) ( ) ( ) ( )
1 1 1

( ) ( ) ( ) ( )
1 1 1

0

0

n n n
w w r

i R i i CiR i i
i i

n n n
r r

R i i CiR i i
i

А А R T M q

R T M q Q q


 



 
  

 

  

 


  

  

     

     

  

 

   

   

Генералисана сила од система реакција веза


