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2) Model Cislo 2
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Kyvadlo

Nevyhodou takto popsaného systému ale je, ze
pro polohu kyvadla ¢ = 0a nulové rychlosti,
tj. situace kdy kyvadlo jen volné visi, existuje
nekone¢né mnoho feseni pro . Jednd se o
singularni polohu tohoto popisu a numericky
vypocet ,havaruje”.

Ztohoto dlivodu neni takovy model vhodny
napf. pro hledani fizeni zajistujici stabilizaci
kyvadla kolem svislé polohy (uloha tzv.
nekyvajiciho jefabu).

Pro  odstranéni vySe uvedeného
problému  sta¢i  otocit zavedeny
soufadnicovy systém o 90°. VSimnéte si,
Ze popis kinematiky zUstal stejny jako
v prvnim pfipadé. Pouze gravitacni sila
ted plsobi ve sméru osy y. Svisla pozice
kyvadla je nyni popsana uhly ¢=90°,
1=90° a nepredstavuje tak pfi vypoctu
zadné komplikace.

Tento model je zpracovan v souboru
zdotV2.m a ptislusném startV2.m.



