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1. Mechanika v mechatronike

Vazba medzi odbormi

Mechanika tuhych telies
Mechanika poddajnych
telies

Termo a
hydromechanika

Akcné cleny ...

Elektromechanické systémy ...

N

Elektrotechnické
materialy

Elektrické pohony
Elektronické obvody
Snimace ...

CAD/CAE podpora ...

Mechatronika

Riadiace obvody ...

Programovanie
Internet of Things
Virtudlna realita
Spracovanie signalov ...

Digitalne riadenie ...

Stabilita systémov
Navrh regulatorov
Stavovy priestor
Optimalne riadenie ...




1. Mechanika v mechatronike

Vazba medzi odbormi

Mechanika, Dynamika
mechatronickych
systémov, Prvky a systémy
v mechatronike

MKP, Multifyzika

BP, DP

N

Catia/Inventor
ANSYS, MSC. ADAMS

Modelovanie a simulacia v
prostredi Matlab,
Komunikacné systémy a
siete, Vyvojové program.
prostredie

'

Mechatronika

a%ﬂ O‘o a&
%, ?'&é“b

Elektrické pohony
mechatronickych systémov
Navrh elektronickych
ariadeni

Autondmne systémy

N

Metddy Cislicového riadenia

PLC systémy v mechatronike,
SAR1, SAR2, Optimalizacia v
mechatronike, Riadenie
nelinearnych sustav




1. Mechanika v mechatronike

C- oder Assembler-Programm:

RESET:

START:

LOOP:

dw

org $1000

clra
sta
sta
sta

jsx
bra
end

Control
Input
Qutput

Data 8

START o yd

> Memory | Adr|”,| CPU

DATA 1(5

STATE

IOPCRT

£oos RER
PI1O

Timer ADC DAC

Car body
acceleration

Desired
damping

Priklad prepojenia odborov

Mechatronika

semiaktivne zavesenie kolies



1. Mechanika v mechatronike

Priklad prepojenia odborov

S Data 8
corag, O $2000 > Memory [Adr]’,| CPU
- J— 16
LOOQP: égg %g RBIIE .
PIO Mechatronika
Control
Input
Qutput
& Timer ADC DAC semiaktivne zavesenie kolies
Car body
acceleration
Desired
damping
system prispdsobuje parametre
12 o~ v . .
i : timica na aktualne jazdne
———~\;T§r;: . ,, L — podmienky a odpovedajucu situaciu
lod -5~ - —- &
LTH
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1. Mechanika v mechatronike

Priklad prepojenia odborov

C- oder Assembler-Programm:
RESET: g — Dﬂta 8
oo, ©°5 51000 > Memory [Adr[’,| CPU
:&.? DATA 16
sta STATE
LOOP: sta IOPCRT
LA AR
end .
PIO Mechatronika
Control
Input
Qutput
"t Timer ek DAG semiaktivne zavesenie kolies
Car body
acceleration
Desired

damping
pri aktivnom zaveseni kolies sily

minimalizoval vertikalny pohyb auta

A . mozu byt aplikované napr.
CT I %= —  hydraulicky, aby sa zvysil komfort a
~3L - v y ’ . ’
i i*‘l' : bezpecnost, tato sila napomaha
A L koleso napr. zdvihnut, aby sa
I
| :
I I
\ J

|



1. Mechanika v mechatronike

Priklad prepojenia odborov

C- oder Assembler-Programm:
RESET: Data 8
Adw START o yd
e b0 >~ Memory | Adr|”, | CPU
START:
S mam 16
sta STATE
LOOP: ta IOPCRT
oo RAR
PIO Mechatronika
Control
Input
Qutput
e o 0 Timer ADC DAC
Car body
acceleration
Desired
damping




1. Mechanika v mechatronike

Priklad prepojenia odborov

C- oder Assembler-Programm:
RESET: g — Dﬂta 8
oo, ©°5 51000 > Memory [Adr[’,| CPU
:%ia DATA 16
LOOP: ta IOPCRT
b oo RUp |
PIO Mechatronika
Control
Input
Qutput
il Timer ADC DAC
Car body
acceleration
G pohybové rovnice, napr.
pomocou Lagrangeovych
rovnic
o d oL oL @R, -~
o + . - 2 Jj J 9 =9

dt aq] aq] aqj
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1. Mechanika v mechatronike

Priklad prepojenia odborov

C- oder Assembler-Programm:
RESET: i — Data 8
corag, O $2000 > Memory [ Adr[",| CPU
:%;a DATA 1 6
sta STATE
LOOP: ta ::ZE:RT "
jsxr
o - £ Mechatronika
PIO
Control
Input
Qutput
* o0 Timer ADC DAC d oL oL OR » ﬁ
D __ )
I ;t . _aq +— _Q/j A A
Car body g i » 0 %
acceleration PID, nelinearne riadenie,

Desired  Stavovy priestor
damping

|
—

>

D

D

vychylka

=
o
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1. Mechanika v mechatronike

C- oder Assembler-Programm:
RESET: Data 8
Adw START o ,/
org $1000 © | Memory | Adr CPU
START:
clra 1 6
sta DATA
sta STATE
sta IOPCRT
LOOP: .
oo RAR
PI1O
Control
Input
Qutput
e o 0 Timer ADC DAC
Car body
acceleration

——

Desired
damping

Priklad prepojenia odborov

Mechatronika




1. Mechanika v mechatronike

C- oder Assembler-Programm:
RESET: Data 8
dw START o ,/
org $1000 © | Memory | Adr CPU
START:
clra 1 6
sta DATA
ta STATE
LOOD: sta IOPDR",‘
jsx CALC
le)rl;g LOOP IK T
PI1O
Control
Input
Qutput
o o o Timer ADC DAC
Car body
acceleration

Desired
damping

Priklad prepojenia odborov

Mechatronika

programovanie v C,
pretransformované do
Asembleru a potom do
strojového kodu
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1. Mechanika v mechatronike

Priklad prepojenia odborov

Mechatronika

 mechanika letu

« termomechanika,
aerodynamika, chémia

* riadenie dodavky paliva a
riadenie letu

* programova realizacia letovej
drahy

15



1. Mechanika v mechatronike

Priklad prepojenia odborov




2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

‘ mechanika
poddajnych telies

mechanika ‘
tuhych telies

17



2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa
W oo
UEERITE! ‘ UEIERITE!
tuhych telies poddajnych telies

tuhé teleso: poddajné teleso:

* nenastava deformacia telesa, * nastava deformacia telesa, t.j.
t.j. vzajomna poloha bodov vzajomna poloha bodov telesa
telesa pri posobeni vonkajsieho pri posobeni vonkajsieho
zataZenia ostava nezmenenad zataZenia sa meni




2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

NEERILE NEEERILE
tuhych telies poddajnych telies




2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika @ % mechanika
tuhych telies poddajnych telies

SW Mathematica

l.=‘

20




2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika

mechanika NMECERILE!
tuhych telies poddajnych telies

SW Autodyn

AUTODYN-3D v6.0 from Century Dynamics

fi-full-model2a
Cycled

Time 0.000E-+000 ms
Units mm, kg, ms

F4 Phantom Impacting Reinforced Concrete



2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

% mechanika
poddajnych telies

SW Autodyn
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2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika NMECERILE!
tuhych telies poddajnych telies

NANSYS ANSYS




2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika @ % mechanika
tuhych telies poddajnych telies

SW Ansys
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2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

W rccvanio
UEERITE! ‘ UEIERITE!

tuhych telies poddajnych telies
SW Ansys s '
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2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika NMECERILE!
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2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika

mechanika ' ‘ mechanika
tuhych telies poddajnych telies

e statika

e kinematika
* dynamika
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2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika ' ‘ mechanika
tuhych telies poddajnych telies
l '

* statika ‘

* kinematika
* dynamika

vysetruje posobenie sil na teleso

v statickej rovnovahe — ciefom je
urcit reakcie vo vazbach
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2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika ' ‘ mechanika
tuhych telies poddajnych telies

e statika
e kinematika
* dynamika

vySetruje pohyb telesa ako taky,

neskima pric€iny pohybu, t.j.
nepracuje so silovymi veliCinami 29




2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

B rcchani
UEERITE! ‘ UEIERITE!
tuhych telies poddajnych telies
L O

BB

4

* statika . /\
* kinematika TF(t)

5 10 A t
e dynamika \/ \/ \/

vysSetruje pohyb telesa z

hladiska posobiacich sil
na teleso 30




2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika ' ‘ mechanika
tuhych telies poddajnych telies

e elastostatika
* elastodynamika

31



2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

mechanika

UEERITE! ‘ ‘ UEIERITE!
tuhych telies poddajnych telies

A Y - * elastostatika
* elastodynamika

AN

vysSetruje posobenie sil na teleso

v statickej rovnovahe s
uvazovanim deformacie 32




2. Rozdelenie mechaniky

Podla poddajnosti telesa

UEERITE! & % UEIERITE!
tuhych telies poddajnych telies
* elastostatika

* elastodynamika

‘ A A #‘,"\ %
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2. Rozdelenie mechaniky

Podla mikro-makro Grovni

‘ kvantova
mechanika

klasicka ‘
mechanika
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2. Rozdelenie mechaniky

Podla mikro-makro Grovni

mechanika

ENE ' ‘ kvantova
mechanika mechanika

Podla rychlosti skumaného
telesa

mechanika

Newtonova ‘ ‘ Einsteinova
mechanika mechanika

35




2. Rozdelenie mechaniky

Klasicka mechanika

 klasicki mechaniku mézeme delit:
— Newtonova mechanika — klasické odvodenie rovnic
— Lagrangeova mechanika — teoreticka mechanika
— Hamiltonova mechanika — teoreticka mechanika
— nebeska mechanika — pohyb planét
— astrodynamika — pohyb rakiet
— akustika — Sirenie zvuku v prostrediach
— mechanika tuhych telies
— mechanika kontinua
— biomechanika



3. Ciel predmetu

Venovat sa dokonale tuhym telesam, t.j. nebudu
sa uvazovat pruzné vlastnosti telies — tomu sa
venuju predmety v Ing. studiu

VysSetrovat kinematiku a dynamiku hmotnych
bodov a dokonale tuhych telies najma v 2D

Naucit sa zostavit pohybové (t.j. dynamické)
rovnice systémov

Naucit sa vyriesit pohybové rovnice — analyticky aj
numericky

Interpretovat ziskané vysledky




4. Obsah prednasok

Uvod do predmetu
. Kinematika bodu

. Kinematika telesa

. Dynamika bodu — praca, energia, ZZE

1.
2
3
4. Dynamika bodu — Newtonove zakony
5
6. Dynamika sustavy bodov

7

. Lagrangeove rovnice |l. druhu

38



4. Obsah prednasok

8. VolIné kmitanie systemu s 1° volnosti
9. Vynutené kmitanie systemu s 1° volnosti
10. Kmitanie systemu s 2 stupnami volnosti

11. Kmitanie systemu s viac stupnami volnosti

12. Zaver, Info o skuske

39



5. Obsah cviceni

ntro do SW 1.
ntro do SW 2.
ntro do SW 3.

1
2
3
4. Kinematika bodu 1.
5.
6
7
8

Kinematika bodu 2.

. ZP1 (20 bodov), Dynamika bodu, 1 - Newton.
. Dynamika bodu, 2 — Lagrangeove rovnice 1.

. Dynamika bodu, 2 — Lagrangeove rovnice 2.
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5. Obsah cviceni

9. Kmitanie 1.

10.Kmitanie 2.

11.Kmitanie 3.
12.ZP 2. (20 bodov)

41



6. Podmienky ziskania zapoctu
a skusky

e Zapocet:

e aktivna ucast na cvi¢eniach

* absolvovanie oboch ZP (max. 40)
e Skuska:

* min. 56 bodov (ZP + skuska)

42



7. Zakladné pojmy

Tabula

* polohovy vektor

e vztaznd sustava

* suradnicovy systém

* sposoby oznacovania velicCin

* pocet stupnov volnosti — bod, teleso

* viazany pohyb

* analyza a syntéza pohybu
e ukazka SW




