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Zakon o vysokych skolach

Universities Act

Zakon €.111/1998 Sb., o vysokych §kolach, (dale jen novy zakon) nahradil zakon &.
172/1990 Sb., o vysokych Skolach, a jeho tzv. , malou” novelu & 216/1993 Sb. Zakon ¢. 172,
ktery vratil vysokym Skolam po dlouhych letech komunistické nadvlady opét akademické
svobody, poskytl jim rozsahlou autonomii a samospravu a oteviel cestu k jejich obnové. Novy
zakon vypracovany po nékolikaletych zkuSenostech s pisobenim zakona & 172/1990 Sb. a
jeho novely se snazi poskytnout spolehlivy pravni ramec pro Cinnost a rozvoj moderniho

vysokého $kolstvi v Ceské republice.

Dilezitou zménou, kterou novy zakon zavedl, byla iprava pravniho postaveni vysokych skol.
Stavajici statni vysokeé Skoly, s vyjimkou kol vojenskych a Policejni akademie, které byly do konce
roku 1998 piispévkovymi organizacemi, se staly pravnickymi osobami svého druhu s oznaGenim
vefejna vysoka Skola. Pravnickou osobou je pouze vysoka skola, nikoli jeji souasti. Stat b&hem r.
1999 prevede do vlastnictvi vysokych skol majetek, ke kterému mély pravo hospodareni a ktery
potiebuji k realizaci své Cinnosti. Lze fici, Ze v soutasné dobé je jiz téméf vSechen majetek
preveden. Pro zabezpeCeni a vefejnou kontrolu zavaznych majetkovych transakci vysokych kol byl
zaveden novy orgén vefejné vysoké Skoly - spravni rada. Cleny spravni rady po projednani
s rektorem jmenuje a odvolava ministr tak, aby v ni byli pfiméfené zastoupeni zejména predstavitelé
vefejného Zivota, Uzemni samospravy a statni spravy. Cleny spravni rady nemohou byt zaméstnanci
dané vefejné vysoké skoly, ale rektor se jednani spravni rady U&astni. Ministerstvo Skolstvi, mladeze

a télovychovy ma pravo hospodareni vefejné vysoké skoly kontrolovat.

Novy zakon umoziuje vznik soukromych §kol. I kdyZ stat nepfedpoklada, ze soukromé
Skoly budou ¢init vyraznou Cast naSeho vysokého §kolstvi, mohou pisobit jako uréity
konkurenni prvek a predeviim mohou pomoci vykryt oblasti, kde vefejné Skoly piné
neuspokojuji potfeby spoleCnosti, a to jak oborové, tak i regionalng. Témto $kolam neni
predepisovana jejich vnitfni struktura ani zplsob fizeni, vztahuji se viak na né dalsi obecna
ustanoveni o studijnich programech, studiu, studentech, akademickych pracovnicich a
akreditaci. Jedin€ soukroma vysoka Skola zfizena jako obecn& prosp&sna spolecnost ma pravo

uchazet se o statni dotaci, avSak na tuto dotaci neni pravni narok.

Novy zakon se snazi feSit zakladni problém pfelomu 20. a 21. stoleti - jak vyhovét
vysoké poptdvce po studiu a pfitom udrzet Zzadouci kvalitu vysokoskolského vzdé&lani.
ZahraniCni zkuSenosti jednoznané ukazuji, Ze feSenim miZe byt pouze dostatecna
diverzifikace vysokého Skolstvi, tj. vytvofeni nabidky profesn& orientovanych, zpravidla
triletych studijnich programd. ,,Kratké“ bakalafské programy mohou uskute&tiovat jak klasické
vysoké Skoly univerzitniho typu, tak instituce, které se na né& specializuji. DlleZitym rysem
modernich, diverzifikovanych systémél je rovndz ,prostupnost* mezi riznymi studijnimi
programy i institucemi, které tyto programy uskuteéiiuji. Zakon o vysokych skolach vychazi ve
svych zakladnich ustanovenich ztoho, Ze typickym rysem vysokoSkolského studia je jeho
sepéti s tviréi ¢innosti, ze vysoké Skoly nemohou byt pouze vzd&lavacimi institucemi, ale musi
se na nich soucasné péstovat a rozvijet vlastni védecka nebo vyzkumna, vyvojova, umélecka a
dalsi tviir¢i €innost.

Za zakladni jednotku vysokoskolského vzd&lavani je vzat studijni program, ktery miize
byt bakalafsky, magistersky nebo doktorsky. Podle pfevazujiciho typu uskute&iiovanych
studijnich programti se rozliSuji vysoké skoly univerzitni (zaméfené prevazn€ na magisterské a
doktorské programy) a neuniverzitni (zaméfené na bakalafské programy). Oboji mohou byt
zfizovany bud statem (zakonem), nebo jinymi pravnickymi osobami. Na vysokoskolském

vzdélavani se mohou vyznamné podilet i dalii instituce, napf. védecké a vyzkumné dstavy.

Specifikou vzniku novych neuniverzitnich vysokych $kol je moZnost jejich vytvoteni ze
stavajicich vysSich odbornych skol, které v soutasné dobé uskutedfiuji a nebo jsou schopny

uskutectiovat programy s Girovni bakalafskych studijnich programd.

Jak jiz bylo feceno, vysoké Skolstvi se otevira daleko vétsi &asti populace, studijni
programy jsou diverzifikované - rozmanit&jsi, mohou vznikat nové Skoly, a to i soukromé.
VSechny zminéné aspekty ssebou pfinaSeji problém v zajiiténi potiebné kvality
vysokoskolského  vzdélani. Proto novy zakon daleko podrobngji specifikoval oblasti
kompetenci Akreditatni komise, ktera je zarukou udrZeni potfebné kvality. Akreditagni
komise, jako zcela odborné nezavisly organ jmenovany vladou, se vyjadiuje k zadostem o
akreditaci studijniho programu, o udéleni statniho souhlasu pfi vzniku soukromé vysoké koly,
k zadostem o akreditaci habilitaniho Fizeni a fizeni ke jmenovani profesorem. Ve viech t&chto

pripadech je kladné stanovisko Akreditatni komise podminkou pro udéleni akreditace nebo

statniho zmocnéni Ministerstvem 3$kolstvi, mladeze a t&lovychovy. Zakon dale uklada




Akreditagni komisi hodnotit kvalitu viech akreditovanych ¢innosti uskute&iiovanych vysokymi

Skolami.

Dvéma dilezitymi nové uzakonénymi dokumenty jsou dlouhodoby zamér vefejné
vysoké 3koly a dlouhodoby zdmér vzd&lavaci, védecké, vyzkumné, vyvojove, umélecké a dalsi
tviiréi Ginnosti pro oblast vysokych kol vypracovany ministerstvem. Tyto zaméry jsou
kazdoroéné aktualizovany. Oba dokumenty jsou zvefejiiovany a jejich shoda je jednou

z rozhodujicich skute€nosti uréujicich vy3i dotace vefejné vysoké kole.

Viechny diilezité problémy Ministerstvo Skolstvi, mladeze a télovychovy projednava
s reprezentaci vysokych $kol, ktera je podle nového zédkona tvofena zastupci delegovanymi
volenymi akademickymi organy (Radou vysokych skol) a organem slozenym z piedstavitel

vysokych skol (Ceskou konferenci rektort).
Zavérem :

Novy zakon o vysokych §kolach rozsifil prava vysokych Skol predevsim v majetkové
oblasti sv&fenim piivodné statniho majetku do jejich vlastnictvi. Vysoké skoly jako celek si
nadale zachovaly vyéokou miru autonomie. Ustanoveni spravnich rad a zavedeni dlouhodobych
zamérd viak poskytuje vefejnosti moznost kontroly a usméméni predevsim ekonomického
chovani vysokych $kol a dale pak dava moznost statu ovliviiovat Cinnost $kol ve smyslu

napliiovani statnich zamér( uplatfiovanim nepfimych nastroji v fizeni - predev$im financovani
Stat podporuje v maximalni mite uspokojeni touhy spolecnosti po terciarnim vzdélavani
s tim, ze budou vytvofeny specifické predpoklady pro splnéni pozadavkii jedincl pro urgité
typy a okruhy vzdélavani.
Stat rovnéz podporuje, aby se ve vzdélavacim procesu uplatiiovaly vSechny subjekty,

které k tomu maji chut’ a pfedpoklady a jsou schopny splnit narocna kritéria akreditace.

Novy zékon o vysokych $kolach je dokumentem modernim, ktery je piné v souladu se

soucasnymi evropskymi trendy v oblasti vysokého Skolstvi.

Josef Bene§

Ministerstvo §kolstvi, mladeZe a télovychovy
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Cesky rejstiik

Terminology for the Theory of Machines and Mechanisms

English Index
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pokracovani z ¢isla 1/98 - zpracoval prof. ing. Jifi Novotny, DrSc.




ENGLISH INDEX . Compound pendulum 385 Decay 4.1.26
Bending 3.5.37 Compression 3.535 Deflection (of a beam) 3523
Absolute acceleration 22,17 Bending moment 3.240 Compression period 3.5.64 Deflection (of a plate) 3.5.24
Absolute motion 222 Bending stiffness 3.5.14 Compression wave 3.9.51 Degree of freedom 3.7.29
Absolute velocity 2.10 Bevel gear L1131 Compressive force 3.222 Degree of freedom of a kinematic chain 1.3.11
Absorber 439 Bias 4.14 Concealed motion 338 Degree of freedom of a kinematic pair  1.2.5
Acceleration 2214 Bilateral constraint 3722 Concentrated force 3.2.18 Degree of freedom of a mechanism 1.3.11
Acceleration due to gravity 3.5.71 Bilateral manipulator 5.116 Concurrent force system 3.2.50 Delay 4.127
Accelerometer 43.17 Body force 3220 Cone of friction 3.5.52 Density 3.5.1
Accuracy 421 Bresse normal circle 23.17 Conical gear 1131 Derivative control 4.131
Active accommodation 554 Buckling of a bar 3.5.25 Connecting rod 1.1.14 Detent 1.1.49
Active device/system A.18 Buckling of a plate 3.5.25 Connectivity of a kinematic pair 125 Deterministic force 3.2.32
Active force 3.2.4 Burmester point 2334 Conservative field of force 3.2.71 Detuner * 4311
Actuating signal 4.1.8 Conservative force 3272 Differential constraint 3.7.24
Actuating signal ratio 4.110 Cam LL1S Constraint 13.13,3.7.20 Differential mechanism 13.26
Actuator 1.2.24 Cam follower 1121 Continuous beam 3.6.15 Direct impact 3.5.58
Adaptive control 542 Camshaft 1.1.23 Continuous force 3.2.19 Direct mobility 3.7.31
Adjustable mechanism 1.3.28 Canonical variable 335 Continuous load 3.2.59 Direct 1eceptance 3.7.32
Alternating load 3.2.64 Camilevgr beam 3.6.16 Continuous system 3.8.19 Direct strain 3.5.20
Amplitude 3.9.7 Cardan circles 2.3.10 Continuous-path control 545 Direct task 5.5.8
Android 5.13 Cardan joint 1.2.18 Continuum 38.19 Discrete systém 3.8.18
Angle of deformation 3.5.22 Cardan shaft 1.1.45 Control element 431 Disk 3.6.23
Angle of friction 3.5.51 Cartesian coordinate robot 53.6 Control ratio 4.1.11 Disk cam 1.1.16
Angle of rotation 2228 Central axis 3.7.19 Controlled variable 4.1.1 Displacement 226
Angle of torsion 3.5.21 Central ellipsoid of inertia 3.7.17 Coplanar force system 3.2.49 Displacement transducer 4.3.15
Angle of twist 3521 Central force 3.2.14 Coplanar system 38.13 Dissipative force 3274
Angular acceleration 2222 Central impact 3.5.56 Coriolis force 3.2.11 Distal 557
Angular displacement 228 Central motion 2232 Couple 3237 Distributed force 3.2.19
Angular momentum 334 Centre of gravity 375 Coupled modes 3.9.30 Distributed load 3.2.59
Angular velocity 2213 Centre of mass 3.74 Coupler 119 Double pendulum 386
Anisotropy 3.5.10 Centre of percussion 3.5.67 Coupler curve 2325 Double-crank mechanism 13.33
Annulus 1.1.27 Centre of twist 3.540 Coupler point 2324 Double-helical gear 1.1.30
Anthropomorphic robot 5.14 Centre point 2332 Coupler-point curve 2.3.25 Double-rocker mechanism 1.3.35
Antinode 3.9.33 Centre-point curve 23.33 Coupling 1221 Double-slider mechanism 1.3.37
Aperiodic motion 2.247 Centrifugal force 3.2.10 Crank 1.1.7 Drag-link mechanism 1333
Apparent motion 337 Centring-point curve 23.22 Crank-and-rocker mechanism 1.3.32 Drift 425
Applied force 3.24 Centripetal acceleration 2.2.20 Critical damping 3945 Drive 1.2.25
Arch 3.6.10 Centripetal force 328 Critical force 3226 Drive shaft 1.1.44
Arm 524 Centrode 237 Critical load 3.2.68 Driven link 1.1.4
Assur group 1.3.12 Centrode tangent 2315 Critical speed 3936 Driving link 1.13
Attenuation 4.125 Centroid 37.18 Cross receptance 3.7.33 Driving-point mobility 3731
Automatic control system 434 Chain o 1.1.42 Crosshead 1.1.13 Dwell 2.2.51
Automatic controller 432 Characteristic mode 3.9.28 Cubic of stationary curvature 2321 Dwell mechanism 1.3.25
Axial force 3.2.24 Circle point 2.3.30 Curved bar 3.6.9 Dynamic balance 3.2.56
Axial tension 3.5.34 Circle-point curve 2331 Cycle 3.9.5 Dynamic error band 4217
Axis of rotation 232 Clearance 1226 Cyclic coordinate 336 Dynamic load 3.2.63
Axode 2.3.11 Click o 1.1.49 Cyclic efficiency (of a machine) 3.3.27 Dynamic stiffness 3.7.46
Azimuth 53.19 Closed kinematic chain 1.3.6 Cyclic ignorable coordinate 3.3.6 Dynamics 311
Closed-loop control 4.1.29 Cylindrical cam 1118
Backlash 1.2.26 Closed-loop control system 434 Cylindrical gear 1.1.25 Eccentric impact 3557
Balanced mechanism 3.2.57 Closed-loop hzlirmonilc response 4.1.11 Ci/lindrical pair 12.14 Effective power 3325
Balancing 3254 Closure of a kinematic pair 1.2.6 Cylindrical shell 3.6.24 Eigen-mode 3.9.28
Ball point 2.3.23 Clutch 1.2.22 Elastic axis 3.541
Bandwidth 4219 Coefficient of non-uniformity of d'Alembert couple 3245 Elastic body 362
Bar 1.1.6;3.6.6 motmn_ . 2.2.44 d'Alembert force 329 Elastic deformation 3.5.17
Barrel cam 1.L18 Coefficient of restitution 3.5.66 &’ Alembert’s principle 3.4.10 Elastic force 3217
Base 521 Coefficient of static friction 3.5.50 Damper 4.3.10 Elastic foundation 3.6.32
Basc coordinate system 533 Cognate mechanism 134 Damping 3.9.40 Elastic hysteresis 353
Beam 3.6.13 Column 3638 Damping coefficient 3.9.43 Elastic impact 3.5.62
Bearing 1.1.48 Command 415 Damping ratio 3.9.44 Elastic line 3541 r
Bearing force 3.2.28 Complex excitation 3.7.41 Dead band 429 Elastic strain 3517
Beat 3.9.23 Complex response 3.7.42 Dead load 3.2.61 Elastic support 3.6.29 /
Belt 1.1.40 Compliance 358 Dead point 2257 Elasticity 352




Elbow

Elementary work

Elevation

Ellipsoid of inertia
End-effector

Engine

Epicyclic gear

Epicyclic gear train
Equations of equilibrium
Equilibrium

Equilibrium configuration
Equivalent buckling length of a bar
Equivalent force

Equivalent force system
Equivalent mass of a mechanism
Equivalent mechanism
Equivalent moment
Equivalent moment of inertia
Equivalent viscous damping
Ergodic process

Error signal

Error signal ratio

Excitation

Exoskeleton

External force

Face cam

Feedback control system
Feedback element
Field of force

First principle of dynamics
Fixed axode

Fixed centrode
Fixed load
Fixed-sequence manipulator
Fixed-stop-robot
Flexibility

Flexural centre
Flexural rigidity
Floating link
Flywheel

Follower

Follower load

Force

Force function
Force of gravity
Force sense
Force-closed pair
Forced vibration
Forearm
Form-closed pair
Foundation
Four-bar linkage
Four-bar mechanism
Fourier component
Frame

Frame acceleration
Frame motion
Frame velocity
Frame-work

Free support

Free vibration
Frequency

527

3.3.20
5.3.18
3.7.16
529

3.13

1.3.44
1.3.44
3.7.38
3.2.53
3.7.34
3.5.26
3.2.27
3.2.46
3.7.6

133

3.2.44
3.7.14
3.9.42
3.7.51
418

4.1.10
3.7.40
5.1.21
3.2.15

1.1.17
434
433
3.2.69
3.4.14
23.12
238
3.2.61
5.1.18
517
358
3.5.39
3.5.14
119
1.2.23
1.1.4
3.2.67
321
3.2.70
3.5.68
5.5.11
1.2.7
3.9.21
526
128
3.6.31
1.3.30
1.3.31
399
115
2219
225
2.2.12
3.6.12
3.6.28
3.9.19
393

Frequency response function
Frequency-modulated signal
Friction

Friction wheel

Frictional force

Full scale

Function-generating mechanism

Fundamental frequency
Fundamental mode
Fundamental vibration

Gain

Gain crossover

Gain margin

Gain stability
Galileo’s law of relativity
Gantry

Gear

Gear pair

Gear ratio

Gear sector

Gear segment

Gear train

Geared linkage
Generaiized coordinate
Generalized force
Generalized momentum
Geneva drive

Geneva mechanism
Geometric constraint
Governor

Gradient
Gravitational field
Grid

Grillage

Gripper

Ground

Guidance mechanism
Guide

Gyro effect
Gyroscope
Gyroscopic effect
Gyrostatic action

Hamilton’s principle
Hamiltonian function
Hamiltonian variable
Harmonic

Harmonic vibration
Helical gear

Helical pair
Herring-bone gear
Heterogeneous body
Higher pair

Hinge

Hold

Holonomic constraint
Holonomic systém
Homogeneous body
Hooke’s joint
Hooke’s law
Hyperstatic systém
Hypoid gear

4.1.9

4.1.6

3.543
1.1.39
3.5.49
4218
1.3.21
394

3.9.29
3.9.15

4.1.13
4.1.17
4.1.16
424
3.4.12
522
1.1.24
1.2.20
2.2.56
1.1.28
1.1.28
1.3.42
1.3.45
A20
3.2.75
1.3.46
1.3.46
3.7.23
438
A6
3.5.70
3.6.18
3.6.18
5.2.10
4320
1.3.20
1112
3.5.72
387
3.5.72
3.5.72

3.4.11
3.3.11
335
399
3.9.14
1.1.29
1.2.13
1.1.30
3.6.5
1.2.10
1.2.11
5.3.24
3.7.27
388
3.63
1.2.18
3.55
3.8.16
1.1.32

Idler

Image pole

Impact

Impact force
Impedance

Impulse

Impulsive force
Inelastic impact
Inertia couple
Inertia force

Inertia tensor
Inertial system
Infinite resolution
Inflection centre
Inflection circle
Inflection point
Initial condition
Input

Input link
Instantaneous centre of acceleration
Instantaneous centre of velocity
Instantaneous dwell
Instantaneous screw axis
Integral control
Intelligent robot
Interferometer
Internal force
Invariant system
Inverse motion
Inverse task
Isomorphism
Isotropic body
Isotropy

Jerk

Joint

Joint coordinate system
Joint space

Journal

Kinematic analysis
Kinematic chain
Kinematic inversion
Kinematic joint
Kinematics

Kinetic energy of a particle
Kinetic energy of a system
Kinetic friction

Kinetic potential

Kinetics

Kinetostatics

Lag

Lagrangian function

Latch

Latent vector

Lateral buckling of a beam
Law of (universal) gravitation
Lead

Limit position

Limit position of a link

Limit position of a mechanism
Limiting friction

1.1.38
2.3.27
3.5.54
3.5.55
3.7.47
3.2.31
3.2.30
3.5.63
3.2.45
329
3.7.13
3.8.21
428
2.3.20
2.3.18
2.3.19
3.3.10
4.1.5;A.15
113
2.3.6
233
2252
235
4.1.32
5.18
4319
3.2.16
3.8.12
224
559
132
3.6.4
3.511

2224
1.22
535
53.11
1.1.47

212
135
1.3.14.
1.3.8
2.1.1
3.3.16
3.3.17
3.5.44
3.3.12
3.11
3.11

4.1.27
3.3.12
1.1.50
3.9.28
3.5.28
3.4.13
2259
2.2.58
1.3.16
1.3.15
3.548

Line of action of a force
Linear momentum
Linear systém

Link

Linkage

Linkwork

Live load

Load

Logarithmic decrement
Longitudinal force
Longitudinal impact
Longitudinal rigidity
Longitudinal strain
Longitudinal vibration
Longitudinal wave
Loop

Loop gain

Loop phase

Loop ratio

Lower pair
Lumped-parameter system

Machine

Magnitude of a force
Major axes
Manipulated variable
Manipulator
Manoeuvrability
Manual manipulator
Mass of a body

Mass of a particle
Master-slave manipulator
Master-slave robot
Mean-square value
Mechanical efficiency
Mechanical energy
Mechanical mobility
Mechanical shock
Mechanical system
Mechanism
Mechanism element
Membrane

Middle surface of a plate
Minor axes

Mirror pole

Mitre gear

Mobile

Mobility of a kinematic chain

Mobility of a mechanism
Modal vector

Mode of vibration
Module

Modulus of rigidity
Moment arm

Moment of a force about a point
Moment of a force about an axis

Moment of inertia
Moment of momentum
Momental ellipsoid
Momentum

Motion

Moving axode

Moving centrode

322

3.3.1

3.8.17
1.1.2

1.3.29
1.3.29
3.2.62
3.2.58
3.9.38
3.2.24
3.5.60
3.5.12
3.5.20
3.9.24
3.948
139

4.1.15
4.1.14
4.1.12
129

3.8.18

0.1
3.23
539

5.1.13
538
5.1.14
3.7.3
372
5.1.15
5.1.15
Al0
3.3.26
3.3.18

-3.7.30

3.5.53
382

111

3.6.21
3.6.22
5.3.10
2.3.27
1.3.43
1.3.10
1.3.11
1.3.11
3928
3.9.27
5211
3.5.15
3.2.36
3.2.35
3.2.34
3.7.7

333

3.7.16
331

221

2313
239




Multi-degree-of-freedom system
Multi-layered structure

Natural frequency

Natural mode

Neutral axis

Neutral equilibrium
Newton’s first law of motion
Newton’s second law of motion
Newton’s third law of motion
Node

Noise

Non-conservative force
Non-holonomic constraint
Non-holonomic system
Normal acceleration

Normal mode

Normal mode of vibration
Normal reaction

Normal stress

Normal vibration

Nutation

Oblique impact

Off-line programming
Offset error

Open kinematic chain
Open pair

Open-loop control
Open-loop harmonic response
Opposite pole
Opposite-pole quadrilateral
Orientation

Oscillation

Output

Output link

Output torque

Overshoot

Pairing element

Parallel force system
Parallel-crank mechanism
Particle

Passive accommodation
Passive device/system
Path

Path-generating mechanism
Pawl

Peak value
Peak-to-peak value
Pedipulator

Period

Period of a motion
Periodic motion
Permanent load
Permanent set
Perturbation

Phase angle

Phase crossover

Phase margin
Pick-and-place robot
Pilgrim-step mechanism
Pilgrim-step motion

3.8.18
3.6.26

3.9.39
3.9.28
3.542
3.7.37
3.4.14
3.4.15
3.4.16
3.9.32
A17

3273
3.7.28
389

2.2.15
3.9.28
3.9.28
3.26

3.5.31
3.9.20
2231

3.5.59
553
4.2.15
1.3.7
127
4.1.28
4.1.12
23.28
2.3.29
5.3.20
3.9.6
A.16
1.1.4
3.243
4.2.12

1.2.4
3.2.48
1334
3.7.1
555
Al9
2.3.1
1.3.22
1.1.49
A9
3.9.13
5.1.12
392
2.2.46
2.2.45
3.2.61
3.5.18
339
2.2.49
4.1.18
4.1.19
5.16
1.3.24
2253

Pin joint

Pinch zone

Pinion

Pitch

Pivot

Pivot-point curve
Pivoting friction
Planar contact pair
Planar mechanism
Planar motion
Planar system
Plane motion
Planet gear
Planetary gear
Planetary gear train
Plastic deformation
Plastic strain
Plasticity

Playback accuracy
Playback robot
Poinsot ellipsoid of inertia
Point mass
Point-to-point control

Polar moment of inertia of a body
Polar moment of inertia of a lamina

Pole

Pole triangle

Pole velocity

Pose

Pose-to-pose control
Positional accuracy
Potential

Potential energy of a particle
Potential energy of a system
Power

Power of a force

Precession

Precision

Primary axes

Primary feedback

Prime mover

Principal axis of inertia
Principal mode

Principal moment of inertia

Principle of conservation of energy
Principle of conservation of moment of

momentum

Principle of conservation of momentum

Principle of energy

Principle of moment of momentum

Principle of momentum

Principle of motion of centre of mass

Principle of virtual work
Prismatic pair

Process

Product of inertia
Programmable manipulator
Pronation

Proper vector
Proportional control
Prosthetic device
Proximal

Proximity sense

1219
5.3.16
1.1.36
2.2.59;
1.1.46
2.3.22
3.5.46
1.2.16
1.3.17
2233
3813
2233
1.1.35
1.1.35
1.3.44
3.5.18
3.5.18
3.56
5.3.23
5.19
3.7.16
3.7.1
3.79
378
2314
2.3.26
2.3.16
5.3.21
544
53.22

3.3.13
33.14
3323
3.3.24
2229

539
4.1.7
3.13
3.7.11
3.9.28
3.7.12
342

3.4.6
3.44
341
345
343
3.4.7
349
1.2.12
3.7.48
3.7.10
5.1.17
53.17
3.9.28
4.1.30
5.1.20
5.5.6
55.13

2.2.60

Pulley
Pulsating load

Q-factor
Quality factor

r.m.s. value

Rack

Radius of gyration
Random process

Random vibration

Ratchet

Rayleigh dissipation function
Reaction

Rectilinear translation
Reduced force

Reduced mass of a mechanism
Reduced moment

Reduced moment of inertia of a
mechanism

Redundant mobility of a robot
Reference input

Reference point

Regular precession
Regulator

Relative acceleration
Relative coordinate system
Relative displacement
Relative force

Relative motion

Relative velocity
Relaxation time

Remote centre compliance
Resolution
Resolved-motion rate control
Resonance

Resonance frequency
Response time

Restitution period
Resultant force
Retardation

Revolute pair

Rheonomic constraint
Rheonomic system

Rigid body

Rise time

Robot

Robot system

Robotics

Rocker

Rod

Roller support

Rolling friction

Rolling load

Rolling motion
Root-mean-square value
Rotation

Sandwich pair
Sandwich structure
Scalar

Scalar quantity
Scale factor

1.1.41
3.2.65

3.9.37
3.9.37

All

1.1.37
3.7.15
3.7.49
3.9.18
1.1.51
3.2.76
3.25

2226
3.2.27
3.7.6

3.2.44
3.7.14

537
413
5.3.15
2.2.30
437
2218
532
2.27
3.2.12
223
2211
A13
5213
427
547
3.9.34
3.935
4.1.21
3.5.65
3.2.47
2223
1.2.11
3.7.25
3.8.10
3.6.1
4.1.22
512
5.1.19

1.1.8
3.6.6
3.6.30
3.5.45
3.2.66
2237
A1l
2227

1.2.16
3.6.25
Al
Al
4.2.20

Sceleronomic constraint
Sceleronomic system
Scotch-yoke mechanism
Screw axis

Screw mechanism
Screw motion

Screw pair

Second principle of dynamics
Secondary axes
Self-locking mechanism
Sensitivity

Sensor

Sequential control
Servosystem
Servomechanism
Settling time

Shake

Shaking force

Shear centre

Shear force

Shear modulus

Shear strain

Shear stress

Shear wave

Shearing

Shearing force

Shock wave

Shoulder

Signal

Simple harmonic motion
Simple harmonic quantity
Simple pendulum
Simple support
Simply-supported beam
Sinusoidal vibration
Slenderness ratio of a bar
Slider

Slider-crank mechanism
Sliding block

Sliding friction

Sliding motion

Slip sense

Smooth support
Snubber

Span of a beam

Spatial force system
Spatial mechanism
Spatial motion

Spatial system
Spectrum

Spherical cam
Spherical mechanism
Spherical motion
Spherical pair

Spherical pendulum
Spin friction

Spin motion

Spring

Spring constant, dynamic
Springback

Sprocket wheel

Spur gear

Stable equilibrium




E,
&
i
L

Standing wave

Starting regime of a machine
Static balance

Static error band

Static friction

Statically determinate system
Statically indeterminate system
Statics

Stationary process
Steady-state error
Steady-state motion of a machine
Steady-state vibration

Step function

Step mechanism

Step motion

Stiffness

Stiffness (coefficient)
Stimulus

Stochastic force

Stochastic process

Stop

Stopping regime-of a‘machine
Strain

Strain energy

Stress

String

Stroboscope

Structural error

Structure of a mechanism
Strut

Sub-assembly

Subharmonic

Subharmonic response
Superposition principle
Surface force

Synchronous vibration
Systém

System error

Tactile sense
Tangential acceleration
Tangential reaction
Task coordinate system
Teach control

Teach pendant

Teach restrict

Teach-in programming
Teleoperator

Tensile force

Tension

Thick plate

Thin plate

Third principle of dynamics
Time constant

Time history

Time response

Torque

Torsion

Torsional moment
Torsional rigidity
Torsional vibration
Trajectory

Transducer

3.9.52
2.2.40
3.2.55
4.2.16
3.547
3.8.15
3.8.16
3.12

3.7.50
42.14
2242
3.9.16
4.1.24
1.3.23
2.2.50
357

3.5.9

3.7.40
3.2.33
3.7.49
1.1.52
2241
3.5.16
3.3.15
3.5.30
3.6.7

4318
4211
1.3.1

3.6.8

1.2.1

3.9.10
3.7.43
348

3221
3.9.22
381

4.2.10

5.5.10
2.2.16
327
534
54.1
5212
552
551
5.15
3.2.23
3.5.33
3.6.19
3.6.20
3.4.16
A13
A12
4.1.20
3241
3.5.19
3.2.41
3513
3.9.26
231
4.3.14

Transfer function
Transient error
Transient vibration
Translation
Transmissibility
Transmission ratio
Transmittance
Transportation
Transportation acceleration
Transportation force
Transportation velocity
Transverse force
Transverse impact
Transverse vibration
Transverse wave

Tree

Truss

Twist

Twisting moment

Ultimate strength
Ultraharmonic
Uncoupled modes
Undershoot

Uniform load
Uniform motion
Uniformly distributed load
Unilateral constraint
Universal coupling
Universal

Unstable equilibrium
Upperarm

Useful power

Variable-mass system
Vector

Vector field

Vector function
Vector quantity
Velocity

Velocity hodograph
Velocity transducer
Vernier

Vibration

Virtual deformation
Virtual displacement
Virtual work
Viscous damping

Walking machine
Wave

Wave front
Wavelength

Wedge mechanism
Weight

Work

Work of deformation
Working envelope
Working range
Working space
Working volume
World coordinate system
Worm gear

2.2.54;3.7.44
4213
3.9.17
2225
3745
2255
3.7.44
225
2219
3.2.13
2212
3.2.25
3.5.61
3.9.25
3.9.47
1.3.10
3.6.12
3.5.19
3.2.41

3.5.36
3.9.11
3.9.31
4.2.12
3.2.60
2243
3.2.60
3.7.21
1.2.18
1.2.18
3.7.36
525

3.3.25

Worm wheel

Wrench

Wrist

Yoke cam

Yoke follower

Young’s modulus of elasticity

Zero-line stability

1.1.34
3.2.52
528

1.1.20
1.1.22
354

4.2.6




CESKY REJSTRIK

Absolutni pohyb

Absolutni rychlost
Absolutni soufadnicova soustava
Absolutni zrychleni
Adaptivni fizeni
Akcelerometr

Akeni veli¢ina

Aktivni pfizptisobeni
Aktivni sila

Aktivni zafizeni/soustava
Aktuator

Amplituda

Amplitudova charakteristika
Android

Anizotropie

Antropomorfni robot
Aperiodicky pohyb

Aretace

Assurova skupina
Automaticky fidici systém s
uzavienou smyckou
Automaticky fidici systém se zpétnou
vazbou

Axoid

Azimut

Balliv bod
Bezpecnost stability
Bod obratu
Bressova kruznice
Bubnova vacka
Burmestriv bod
Buzeni

Cardanovy kruznice
Cardaniiv hiidel
Cardaniiv kloub
Centrélni elipsoid setrvacnosti
Centrélni pohyb
Centralni raz

Centralni sila

Citlivost

Citlivost na blizkost
Citlivost na dotyk
Citlivost na silu

Citlivost na smykani
Coriolisova sila
Coriolisovo zrychleni
Cyklicka soufadnice
Cyklicka u¢innost (stroje)
Cyklus

Casova konstanta
Casova odezva
Casovy priibéh
Celni ozubené kolo

Celo viny

Cep

Cepové spojeni
Clen mechanismu

222
2.2.10
53.1
2.2.17
542
43.17
4.12
554
324
A18
1.2.24
3.9.7
4.1.15
5.14
3.5.10
2247
5.3.24
1.3.12

434
2.3.11
53.19

2.3.23
4.1.16
2.3.19
23.17
1.1.18
2.3.34
3.7.40

2.3.10
1.1.45
1.2.18
3.7.17
2232
3.5.56
3.2.14
55.13
5.5.10
5.5.11
5512
3.2.11
2221
3.3.6

3.3.27
395

Al3
4.1.20
A2
1.1.25
3.9.53
1.1.47
1.2.19
112

Clen zp&tné vazby

Ctyi¢lenny mechanismus
Ctyikloubovy kinematicky fetézec
Ctyikloubovy mechanismus
Ctytihelnik protilehlych polii

d’ Alembertav princip
Deformace

Deformacni energie
Deformacni prace
Deriva¢ni fizeni
Deterministicka sila
Devia¢ni moment
Diferencialni mechanismus
Diferencialni vazba

Dil¢i soustava

Disipativni sila

Diskova vacka

Diskrétni soustava

Distal

Doba restituce

Doba komprese

Doba nab&hu

Doba skokové odezvy
Doba regulace

Doba ustaleni

Dolni rameno

Dostfediva sila

Dostiedivé zrychleni
Draha

Drazkova vacka

Drift

Dvojice ozubeni

Dvojité kyvadlo
Dvojklikovy mechanismus
Dvojsmykadlovy mechanismus
Dvojvahadlovy mechanismus
Dvoustranny manipulator
Dynamicka tuhost
Dynamické vyvaZeni
Dynamické zatizeni
Dynamika

Ekvivalentni hmotnost mechanismu
Ekvivalentni moment
Ekvivalentni moment setrvacnosti
mechanismu

Ekvivalentni sila

Ekvivalentni soustava sil
Ekvivalentni viskozni tlumeni
Ekvivaletni vzpérna délka prutu
Elementarni prace

Elevace

Elipsoid setrvaénosti

Ergodicky proces

Excentrova vactka

Exoskeleton

Faze
Faze siycky

433

1331
1.3.30
1331
2.3.29

3.4.10
3.5.16
3.3.15
3.3.22
4.1.31
3.2.32
3.7.10
1.3.26
3.7.24
1.2.1

3.2.74
1.1.16
3.8.18
557

3.5.65
3.5.64
4.1.22
4121
4123
4123

328
2220
1117
425
1.2.20
386
1.3.33
1.3.37
1.3.35
5.1.16
3.7.46
3.2.56
3.2.63
311
3.7.6
3.2.44

3.7.14
3.2.27
3.2.46
3942
3.5.26
3.3.20
53.18
3.7.16
3.7.51
1.1.20
5.1.21

2249
4.1.14

Fazova charakteristika

Féazova rezerva

Fixed-stop robot

Fourierova slozka

Frekvence

Frekvenéné modulovany signal
Frekvenéni charakteristika
Frekvenéni charakteristika oteviené
smy&ky

Frekvencni charakteristika regula¢ni
odchylky

Frekvenéni charakteristika uzaviené
smy&ky

Fyzikalni kyvadlo

Galileiiv zakon relativity
Geometricka vazba
Gradient

Gravitaéni pole
Gravita¢ni sila
Gravita¢ni zikon
Gravitaéni zrychleni
Gyroskop

Gyroskopicky uc¢inek

Hamiltonova funkce
Hamiltonova proménna
Hamiltoniv princip
Harmonicka slozka
Harmonicka veli¢ina
Harmonické kmitani
Harmonicky pohyb
Heterogenni téleso
Hladka podpéra

Hlavni moment setrvacnosti
Hlavni osa setrvacnosti
Hlavni osy

Hmotnost hmotného bodu
Hmotnost télesa
Hmotny bod

Hnaci ¢len

Hnaci hiidel

Hnaci moment

Hnany ¢len

Hodograf rychlosti
Holonomni soustava
Holonomni vazba
Homogenni téleso
Hookuv zakon

Horni rameno

Hustota

Hybna polodie
Hybnost

Hybny axoid

Hypoidni ozubené kolo

Chapadlo

Impedance

Impuls

Impulsni sila
Indiferentni rovnovaha
Inercialni soustava

4.1.14
4.1.19
5.1.7
399
393
4.1.6
4.1.9

4.1.12

4.1.10

4.1.11
385

3412
3.7.23
A6
3.5.70
3.5.68
3.4.13
3.571
387
3.572

3.3.11
335
3.4.11
3.99
398
3.9.14
2.2.48
3.6.5
3.6.27
3.7.12
3.7.11
539
372
3.73
3.7.1
1.1.3
1.1.44
3.2.42
1.1.4
A8
388
3.7.27
3.6.3
355
525
3.5.1
239
33.1
2.3.13
1.1.32

5.2.10

3.7.47
3.2.31
3.2.30
3.7.37
3.8.21

Integracni fizeni
Inteligentni robot
Interferometr
Invariantni soustava
Inverzni pohyb
Izomorfismus
Izotropie

Izotropni téleso

Jednoduché (matematické) kyvadlo
Jednostranna vazba
Jerk

Kanonicka proménna
Kinematicka analyza
Kinematicka dvojice
Kinematicka inverze
Kinematicky kloub
Kinematicky fetézec
Kinematika

Kineticka energie hmotného bodu
Kinetick energie soustavy
Kineticky potencial
Kladka

Klidové treni

Klika

Klikovy mechanismus
Klinovy mechanismus
Kloub

Kloubovy mechanismus
Kloubovy mechanismus s ozubenymi
koly

Kluzny ¢len

Kmitani

Kmitna

Koeficient pfenosu na mezi stability
Kolo se $ipovym ozubenim
Kolo s vnéjsim ozubenim
Kolo s vnitinim ozubenim
Komplexni buzeni
Komplexni odezva
Koncovy efektor
Konfiguraéni prostor
Konsola

Konzervativni sila
Konzervativni silové pole
Kotou¢

Kotoucova vatka

Kragejici robot

Krajni poloha

Krajni poloha ¢lenu

Krajni poloha mechanismu
Kriticka rychlost

Kritickd sila

Kritické otacky

Kritické tlumeni

Kritické zatiZeni

Krokovy mechanismus
Krokovy pohyb

Krouceni

Kroutici moment

Kruhovy bod

KruZnice obratu

4132
5.18
43.19
3.8.12
224
1.3.2
3.5.11
3.6.4

3.83
3.7.21
3.2.24

335
212
1.2.3
1.3.14
1.3.8
1.3.5
2.11
3.3.16
3.3.17
3.3.12
1.1.41
3.5.47
1.1.7
1.3.36
1.3.41
1.2.2
1.3.29

1.3.45
111
3.9.1

3.9.33
4.1.17
1.1.30
1.1.26
1.1.27
3.7.41
3.7.42
529

53.11
3.6.16
3.2.72
3.2.71
3.6.23
1.1.16
5111
2.2.58
1.3.16
1.3.15
3.9.36
3.2.26
3.9.36
3.9.45
3.2.68
1.3.23
2.2.50
3.5.19
3.2.41
2.3.30
2.3.18




Kiivka extrémnich kiivosti
Kfivka kruhovych bodi

Kfivka stfedovych bodu

Kfivka stfedi extrémnich kiivosti
Kfivy prut

Krizak

Kulisovy zvedak

Kuzelové ozubené kolo

Labilni rovnovaha
Lagrangeova funkce
Lano

Linedrni soustava
Logaritmicky dekrement
Loketni kloub

Lozisko

Loziskova sila

Maltézsky kiiz
Manévrovatelnost
Manipulator

Manipuldtor s pevnym programem
Master-slave robot
Mechanicka energie
Mechanické pohyblivost
Mechanicka soustava
Mechanicka u¢innost
Mechanismus
Mechanismus s klikou a vahadlem
Mechanismus s prodlevami
Mechanismus se zpétnymi kroky
Membrana

Metitko

Mez pevnosti

Mezni tieni

Mimostiedny raz

Mitre gear

Mobilni robot

Modul

Modul pruznosti

Modul pruznosti ve smyku
Modulator

Moment hybnosti

Moment hybnosti télesa
Moment setrvacnosti
Moment silové dvojice
Moment sily k bodu
Moment sily k ose

Motor

Mriz

Nadbyte¢na pohyblivost
Néhodné kmitani
Nahodny proces

Napéti

Nastaveni

Nebezpena oblast
Neholonomni soustava
Neholonomni vazba
Nehybna polodie
Nehybny axoid
Nekone&na rozlisitelnost
Nekonzervativni sila

Nepruzny raz
Nespfazené tvary kmitani
Neutralni osa
Nevazané tvary kmitani
Newtoniiv 1. zdkon
Newtonilv 2. zdkon
Newtoniiv 3. zdkon
NiZz8i dvojice

Nonius

Normalni kmitani
Normalova reakce
Normalové napéti
Normalové zrychleni
Nositelka sily

Nosnik

Nutace

Obalka pracovhiho prostoru
Obecna dvojice

Objemova sila

Oblouk

Oboustranna vazba
Obrécena uloha

Obraz polu

Odeznéni

Odstrediva sila

Ohyb

Ohybova tuhost

Ohybovy moment

Ojnice

Ojni¢ni bod

Ojniéni kiivka

Okamzita osa $roubového pohybu
Okamzita prodleva
Okamzity stfed otaCeni
Okamzity stied zrychleni
Omezovac

Opakovatelnost

Operaéni soufadnicova soustava
Orientovani

Osa ¢epu

Osa otaceni

Osa Sroubového pohybu
Oscilace

Osova sila

Osovy tah

Otaceni

Otevieny kinematicky fetézec
Ozubené kolo

Ozubeny hieben

Ozubeny prevod

Ozubeny segment

Paka

Paralelogramovy mechanismus
Pasivni prizplsobeni

Pasivni soustava

Pasivni zafizeni

Pasmo dynamické chyby
Pasmo necitlivosti

Pasmo statické chyby

Pastorek

Paze

3.5.63
3.9.31
3.5.42
3.9.31
3.4.14
3.4.15
3.4.16
129

43.13
3.9.20
3.26

3.5.31
2215
322

3.6.13
2231

53.12
1.2.17
3.2.20
3.6.10
3.7.22
559

23.27
4.1.26
3.2.10
3.5.37
3.5.14
3.2.40
1.1.14
2.3.24
2325
235

2252
233

236

43.12
422

534

5.3.20
1.1.46
232

234

3.96

3.2.24
3.5.34
2227
1.3.7

1.1.24
1.1.37
1.3.42
1.1.28

1138
1.3.34
555

A19
4217
429
4.2.16
1.1.36
524

Peak

Pedipulator

Perioda

Perioda (pohybu)
Periodicky pohyb

Pevna spojka
Pick-and-place robot
Pivotové tieni

Planetové kolo

Planetovy pievod

Plasticita

Plasticka deformace
Playback robot

Plny rozsah

Pocate¢ni podminka
Poddajné chapadlo
Poddajnost

Podélna tuhost

Podélna vina

Podélné kmitani

Podélny raz

Podminénost kinematické dvojice
Pohlcovac

Pohon

Pohyb

Pohyb se zpétnymi kroky
Pohyblivé zatiZeni
Pohybovi energie hmotného bodu
Pohybova energie soustavy
Pal

Pol obratu

Pol rychlosti

Pol zrychleni

Polarni moment setrvacnosti
rovinného utvaru

Polarni moment setrvacnosti t€lesa
Polodie

Polohovéni

Polomér setrvacnosti
Polova rychlost

Pélovy trojuhelnik
Pomérné prodlouzeni
Pomérné tlumeni

Portal

Porucha

Posouvajici sila

Postupné fizeni

Posunuti nulového bodu
Posuvna dvojice

Posuvny pohyb

Potencial

Potencialni energie hmotného bodu
Potencialni energie soustavy
Povel

Povrchova sila

Prace

Pracovni prostor

Pracovni rozsah

Pravouhly (kartézsky) robot
Precese

Princip superpozice

Princip virtualni prace
Proces

A9
5112
392
2.2.46
2.2.45
1221
5.16
3.5.46
1.1.35
1.3.44
356
3.5.18
5.1.9
4218
3.3.10
5213
358
3.5.12
3.9.48
3.9.24
3.5.60
126
439

1.2.25;

221
2.2.53
3.2.66
3.3.16
3.3.17
2.3.14
2.3.20
233
236
378

3.7.9
237
5321
3.7.15
23.16
2326
3.5.20
3.9.44
522
3.39
3.2.25
546
4.2.15
1.2.12
2225
A7
3.3.13
33.14
4.15
3.2.21
3.3.19
53.14
5313
5.3.6
2229
348
349
3.7.48
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Prodleva

Programovani po¢itacem
Programovani u¢enim
Programovatelny manipulator
Proménné zatizeni
Pronace

Proporcionalni fizeni
Propruzeni

Propustnost

Prosté podpéra

Prosté podepieny nosnik
Prostorové soustava
Prostorova soustava sil
Prostorovy mechanismus
Prostorovy pohyb
Protéza

Protilehly pol

Proximal

Prihyb desky

Prihyb nosniku

Prut

PruZina

Pruzna hystereze

Pruzna podpéra

Pruzna sila

Pruzna deformace
Pruzna osa (Cara)

Pruzné téleso

Pruznost

PruZny raz

Pruzny zaklad

Prvek kinematické dvojice
Prvek mechanismu
Prechod faze na mezi stability
Prechodova chyba
Piechodové kmitani
Piekmit

Premisténi

Ptenosova funkce
Ptesnost

Presnost playbacku
Piesnost polohy

Piesnost piehravani
Pievod ozubeného soukoli
Pievodnik

Pievodova funkce
Pievodovy mechanismus
Pievodovy pomér

Pfi¢na vina

Pii¢né kmitani

Pricny raz

Ptidruzeny mechanismus
Prihradova soustava. ram
Ptima pohyblivost

Prima poddajnost

Pfima uloha

Pfimocary posuvny pohyb
Piimovratna kiizova kulisa
Piimy raz

Piimy regulator
Pulzujici zatizeni

Q-faktor




Ram

Ramenni kloub
Rameno momentu
Rayleighova disipativni funkce
Raz

Razova sila

Razova vina

Reakce

Redukovand hmotnost mechanismu
Redukovana sila
Redukovany moment
Redukovany moment setrvacnosti
mechanismu
Regula¢ni odchylka
Regulami precese
Regulator

Regulator rychlosti
Regulovanad veli€ina
Relativni rychlost
Relativni pohyb
Relativni pfemisténi
Relativni setrva¢na sila
Relativni soufadnicové soustava
Relativni zrychleni
Reonomni soustava
Reonomni vazba
Rezonance

Rezonanéni frekvence
Robot

Robotika

Rohatka

Rost

Rotace

Rotacni dvojice
Rovinna dvojice
Rovinna soustava
Rovinna soustava sil
Rovinny mechanismus
Rovinny pohyb
Rovnice rovnovahy
Rovnocenny (nahradni) mechanismus
Rovnomérné zatizeni
Rovnomérny pohyb
Rovnovaha sil
Rovnovazna poloha
Rozbéh stroje

Rozkmit

Rozlisitelnost

Rozpéti (nosniku)
Ru¢ni manipulator
Rychlost

Rychlostni fizeni

Ryv

Remen

Retéz

Retézové kolo

Ridici &len

Ridici velitina

Rizeni bod po bodu

Rizeni dréhové

Rizeni polohové

Rizeni s otevienou smy&kou

1.1.5;52.1
523
3.2.36
3.2.76
3.5.54
3.5.55
3.9.50
325
3.7.6
3.2.27
3.2.44

3.7.14
4.1.8:4.2.10
2.2.30
432
438
4.1.1
2211
223
227
3.2.12
532
2218
3.8.10
3.7.25
3.9.34
3.9.35
512
5.11
1.1.51
3.6.18
2227
1.2.11
1.2.16
3.8.13
3.2.49
1.3.17
2233
3.7.38
133
3.2.60
2243
3.2.53
3.7.34
2240
3.9.13
427
3.6.17
5114
229
547
3.2.24

1.1.40
1.1.42
1.1.43
43.1
4.13
543
545
544
4.1.28

Rizeni s uzavienou smy¢kou
Rizeni souvislé
Rizeni uenim

Samosvorny mechanismus
Sendvi¢ova konstrukce
Senzor
Servomechanismus
Servosystém

Setrvacna sila

Setrvaéna silova dvojice
Setrvaénik

Sféricka dvojice

Sféricka vatka

Sférické kyvadlo

Sféricky mechanismus
Sféricky pohyb

Signal

Sila

Silova dvojice

Silova funkce

Silové pole

Silové podmin&na dvojice
Silovy $roub

Skalar

Skleronomni soustava
Skleronomni vazba
Skokova funkce

Skokové zatiZeni

Skryty pohyb

Sledujici zatiZeni

Sloup

Smycka

Smyk prutu

Smykadlo

Smykani

Smykova vina

Smykové napéti

Smykové tfeni

Snima¢

Snima¢ posuvu

Snimag rychlosti
Soucinitel klidového tieni
Soucinitel nerovnomérnosti pohybu
Soucinitel rdzu

Soucinitel restituce
Sou¢initel tlumeni
Souginitel tuhosti
Souradnicova soustava kloubu
Soustava

Soustava rovnobéznych sil
Soustava s proménnou hmotnosti
Soustavova skupina
Soustiedéna sila

Spektrum

Spin

Spojita soustava

Spojité zatiZeni

Spojité rozloZena sila
Spojity nosnik

Spojka

Spojovaci ty¢

Spfazené [vazané] tvary kmit4ni

4.129
545
541

1.3.27
3.6.25
4321
436
4335
329
3.2.45
1.2.23
1.2.15
L1119
384
1.3.18
2236

3.2.1
3.2.37
3.2.70
3.2.69
1.2.7
3.2.52
Al
3.8.11
3.7.26
4.1.24
3.553
338
3.2.67
3.6.8
1.3.9
3.5.38
L1110
2239
3.9.49
3532
35.44
43.14
4.3.15
43.16
3.5.50
2.2.44
3.5.66
3.5.66
3.9.43
359
535
3.8.1
3.2.48
3.8.20
1.3.12
3.2.18
3.9.12
2238
3.8.19
3.2.59
3.2.19
3.6.15
1.2.22

3.9.30

Stabilita nulového bodu
Stabilita zesileni

Stabilni rovnovéha
Stacionarni proces

Stal¢ zatizeni

Statické vyvazeni

Staticky neurgita soustava
Staticky urgita soustava
Statika

Stavéci pohon

Stavitelny mechanismus
Stochasticky proces
Stochasticka sila

Stojata vlna

Stoupani

Stoupani na radian

Stranové vyboceni nosniku
Stired Cary

Stied hmotnosti

Stied krouceni

Stied objemu

Stied plochy

Stied razu

Stied smyku

Stfedni hodnota ¢tvercu
Stiedni kvadraticka hodnota
Stiednice prutu

Stiednicova plocha (desky)
Stiedovy bod

Stiidavé zatizeni

Stroboskop

Stroj

Strom

Struktura mechanismu
Strukturalni chyba

Struna

Stupeii pohyblivosti kinematického
fetézce

Stupeii pohyblivosti mechanismu
Stupeii volnosti

Stupeii volnosti kinematické dvojice
Stupeii volnosti kinematického fetézce
Stupeii volnosti mechanismu
Subharmonicka odezva
Subharmonicka slozka
Svazek sil

Synchronni kmitani
Synchronni manipulator
Systém robotu

Sikmy raz

Sitka pasma

Snek

Snekové kolo
Spickova hodnota
Sroub

Sroubova dvojice
Sroubové kolo
Sroubovy mechanismus
Sroubovy pohyb
Stihlost prutu
Sum

Tah

426
424
3.7.35
3.7.50
3.2.61
3.2.55
3.8.16
3.8.15
3.12
1.2.24
1.3.28
3.7.49
3.2.33
3.9.52
2.2.59
2.2.60
3.5.28
3.7.18
3.74
3.5.40
3.7.18
3.7.18
3.5.67
3.5.39
A10
All
3.7.19
3.6.22
2.3.32
3.2.64
4318
0.1
1.3.10
1.3.1
4211
3.6.7

1.3.11
1.3.11
3.7.29
1.2.5

1.3.11
1.3.11
3.7.43
3.9.10
3.2.50
3.9.22
5.15

5.1.19

3.5.59
4219
1.1.33
1.1.34
A9
1.1.33
1.2.13
1.1.29, 1.1.34
1.3.40
2235
3527
A7
3.5.33

Tahova sila
Teach-in

Tecna polodii
Te¢na reakce
Te¢né zrychleni
Teleoperator
Tenka deska
Tenzor setrvacnosti
Tiha

Tlak

Tlakova sila
Tlakova vina
Tlumeni
Tlumié¢

Tlusta deska
Torzni kmitani
Torzni tuhost
Trajektorie
Translace
Transmisibilita
Trvala chyba
Tteci kolo
Treci kuzel
Treci sila

Treci uhel
Treni

Tuhé téleso
Tuhost

Tvar kmitani
Tvarové podminéna dvojice

Uceni s omezenim rychlosti
Ugtici panel

Uhel otoceni

Uhel zkrouceni

Uhlova rychlost

Uhlové piemisténi

Uhlové zrychleni
Ultraharmonicka slozka
Unasiva rychlost

Unasiva setrvacna sila
Unasivé zrychleni

Unasivy pohyb

Univerzélni kloub

Ustalené kmitani

Ustaleny pohyb stroje
Utlum

Uvrat’

Uzavfeny kinematicky fetézec
Uzel

Uzite¢ny vykon

Vacka

Vackovy hiidel
Vackovy mechanismus
Vahadlo

Valcova dvojice
Vilcova skofepina
Vilcova vacka

Valiva podpéra

Valivé tieni

Valivy pohyb




Viézané tvary kmitani
Vazba

Vedeni

Vedlejsi osy

Vektor

Vektorova funkce
Vektorova piimka sily
Vektorova veli¢ina
Vektorové pole
Velikost sily

Vernier

Véta o pohybu stiedu hmotnosti
(18Ziste)

Véta o praci a energii
Véta o zméné hybnosti
Véta o zmén& momentu hybnosti
Vetknuty nosnik
Virtualni deformace
Virtualni pfemisténi
Virtualni prace
Viskozni tlumeni
Vlastni frekvence
Vlastni tvar kmitani
Vina

Vlnova délka

VloZené kolo

Vnéjsi sila

Vnitini sila

Vodici mechanismus
Volné kmitani
Vrstvena konstrukce
Vrtné tfeni

Vstup

Vstupni ¢len

Ville

Vykon

Vykon sily

Vynucené kmiténi
Vysledna setrvacna sila
Vysledna sila
Vysledny moment
Vystup

Vystupni ¢len
Vystupni moment
Vyssi dvojice
Vyvazeny mechanismus
VyvaZovani
Vzajemna poddajnost
Vzpér

Vzpéra

Vztazny bod

Younguv modul pruznosti

Zaklad

Zakladni frekvence

Zakladni kmitani

Zékladni soufadnicova soustava
Zakladni tvar kmitani
Zakmitani

Zéakon zachovani (mechanické)
energie

Zakon zachovani hybnosti

3.9.30
1.3.13;3.7.20
1.1.12
5.3.10

3.4.7
3.4.1
343
3.45
3.6.16
3.5.29
3.7.39
3.3.21
3.9.41
3.9.39
3.9.28
3.9.46
3.9.54
1.1.38
3.2.15
3.2.16
1.3.20; 1.3.22
3.9.19
3.6.26
3.5.46
Al5
1.13
1.2.26
3.3.23
3.3.24
3.9.21
3.2.29
3.2.47
3.2.39
Al6
1.1.4
3.243
1.2.10
3.2.57
3.2.54
3.7.33
3.5.25
3.6.8
53.15

354

3.6.31
394
3.9.15
533
3.9.29
5.3.25

3.42
344

Zékon zachovani momentu hybnosti
Zapadka

Zapesti

Zarazka

Zastaveni stroje
Zatizeni

Zavér

Zazngj

Zdvih

Zem

Zemnici bod

Zesileni

Zesileni smy¢ky
Zjevny pohyb

Zkos

Zobecnéna hybnost
Zobecnéna sila
Zobecnéna soufadnice
Zpétna vazba (hlavni)
Zpomaleni

Zpozdéni

Zrychleni

Zvedak

3406

1.1.49
528

1.1.52
2241
3.2.58
1.1.50
3.9.23
2261
4.3.20
4320
4.1.13
4.1.15
337

3.522
332

3.2.75
A20

4.1.7

2223
4.1.27
2214
1121

Rozuméji fyzikové klasické mechanice?

Do Physicists Understand Classical Mechanics?

Prof. Ing. Cyril Hoschl, DrSc.

Summary Some confusing or ambiguous formulations were found in a textbook containing
a set of questions designated to test knowledge of physics at medical faculties.
The authors of this textbook are suspected not to fully understand kinematics of
relative motion in body systems, or the third law of Newton. Especially, the
misleading term ,, centrifugal acceleration*, so often used by many physicists, is
discussed and its incorrectness pointed out. In another textbook a statically

indeterminate system was erroneously solved as a determinate one.

V jedné sttedoskolské ucebnici se v kapitole o vektorovém skladani sil pozaduje, aby
student vypo¢ital tlakovou silu ve vetknutém nosniku vyztuzeném lanem a zatizeném podle
obr. 1. Pro kontrolu je uveden vysledek (F cotga ). Ten viak plati pro vzpéru podle obr. 2.
Piipad podle obr. 1 je staticky neurgity, coz si autofi uCebnice neuvédomili. Kdyby student
postupoval pii zkousce z pruznosti a pevnosti zplisobem, ktery se naucil ze své stfedoskolské

ucebnice, dostal by nedostatenou. Nejsou to viak autofi uebnice a jeji recenzenti, ktefi by si

takové hodnoceni zaslouZzili mnohem vice?

%

%

Obr. 1 Obr. 2
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Odpovim na provokativni otazku v nadpisu: podle mych zkuSenosti ne vsichni.
Existuji velké rozdily mezi jednotlivymi ugiteli na stfednich Skolach, ale bohuZel i na §kolach
vysokych, kde ucitelé spliiuji (pfinejmen§im formalng&) kritéria nejvyssi odbornosti.

Svou kritiku nemyslim nikterak zle. Fyzikové si zvykli povazovat klasickou
mechaniku za uzavieny obor, jemuz neni tfeba vénovat velkou pozornost. Tento pieziravy
postoj mize bohuzel natropit mnoho $kod pfi vychové novych generaci odborniki i v jinych
nez technickych profesich.

Existuje napf. pfirucka Fyzika '96/97, urfena lékaiskym fakultam, ktera obsahuje
otazky pro testy z fyziky pfi pfijimacim fizeni. Autory ani vydavatele neuvadim, nebot je
nechci znevyhodnit. Uvedena publikace neni totiz jedina, ktera si kritiku zasluhuje.

Pfedem podotykam, Ze nejsem piiznivcem zmechanizovanych zkuSebnich testd,
v nichZ se kladou otazky typu ,.Jaka jsou jména tii zmrzlych muzi?“ a nabizeji se odpovédi
napf. a) Pankrac Servac Bonifac, b) Kaspar Melichar Baltazar, c) Erich Maria Remarque, a
to ani tehdy, je-li k nim vydana sbirka otazek s klitem spravnych odpovédi. Vedou totiz
studenty spiSe k memorovani hesel nez k promysleni latky a netestuji skuteéné znalosti, tim
méné talent. Uvedeme piiklady nevhodnych otazek, volné citovanych z uvedené ptirucky.

Na otazku ,Jak mizeme vyjadfit hybnost? se nabizeji odpovédi: a) jako soucin
skalaru a vektoru, b) jako podil vektoru a skalaru atp. Za spravnou se povazuje pouze
odpovéd’ a). Zajisté, p=m-V, je-li p hybnost, m hmotnost télesa pii jeho transladnim
pohybu a ¥ jeho okamzitd rychlost. Pfemyslivy student viak miize pravem zatrhnout jako
spravnou i odpovéd’ b), nebot’ nic nam nebrani, abychom nenapsali rovnéz platny vztah
p=v/m™. Znalost této rovnice jesté neznamena, e student pojmu , hybnost* rozumi. To by
totiz vyZadovalo, aby vysvétlil, co tento pojem znamen4, pro¢ byl do mechaniky zaveden a
kde a za jakych okolnosti plati zakon zachovani hybnosti. Tyto znalosti, které jsou mnohem
Student, ktery mechaniku do hloubky ovlada, je tedy ve ziejmé nevyhodé.

Uvedeme jesté jiny priklad podle téZe prirucky. K otazce ,Jak lze vyjadFit zrychleni?*
se nabizeji odpovédi typu a) jako soudin dvou vektorti, b) jako podil vektoru a skalaru atd.
Za spravnou se podle kli¢e povazuje pouze odpovéd’ b). OviemZe plati, Ze a = lim Aii/A¢ pro
At — 0. Spravna je vsak i odpovéd a). Pro Coriolisovo zrychleni totiz plati vzorec

d. =2 xV, kde & je vektor uhlové rychlosti unasivého pohybu a ¥ vektor relativni

rychlosti. Student, ktery zna kinematiku relativnich pohybd a rozumi Coriolisovu zrychleni,
bude za své vynikajici znalosti v testu potrestan, jeho spravna odpovéd’ a) nebude uznana.

Ponékud jiného druhu je daldi piiklad ze stejné sbirky. Autofi ukladaji studentovi
odpovédét na otazku, &im si vysvétlit pojem ,odstfedivé zrychleni“ pfi rovnomérném
kruhovém pohybu a za spravnou povazuji odpovéd, Ze k tomuto pojmu vede tieti Newtonav
zakon. Od studentl se ziejmé olekava, ze budou tento naprosty nesmysl papouskovat.
Predevsim je tieba pfipomenout, ze vektorovy pfirustek dv za Casovy interval d7 sméfuje pfi
rovnomérném kruhovém pohybu vzdy do stfedu kruznice a nikdy obracené. Ostatné sama
podstata vzorce pro velikost normalové slozky zrychleni (pfi jakémkoli kfivocarém poﬁybu
bodu) a, =v’/r naznaduje, ze nezalezi na smyslu rychlosti (v i —v daji pfi stejném
poloméru kfivosti drahy » stejnou slozku ay,) a Ze pfi zméné znaménka » se méni i znaménko
ay, tzn., ze zrychleni bude vzdy sméfovat do stfedu kiivosti drahy. Pojem ,odstfedivé
zrychleni“ se bohuzel vyskytuje snad ve vSech Ceskych ucebnicich fyziky v souvislosti
s vlivem rotace Zemé na velikost tihového zrychleni. Neexistuje vSak zadny pohyb bodu po
jakkoli zakfivené draze, pfi némz by normalova slozka zrychleni sméfovala od stfedu kfivosti.

Piedstavme si pro jednoduchost, ze téleso o hmotnosti m lezi na povrchu Zemé na
rovniku a je pfitahovano do stiedu Zemé& gravitatni silou F. Cast této sily o velikosti
AF = mow’r udéluje télesu dostiedivé zrychleni w’r, pficemz w je uhlova rychlost zemské
rozdil F—-AF . Tihové zrychleni (tj. zrychleni volného padu) se proto rovna podilu
(F-AF )/ m . Je mensi proti gravitatnimu zrychleni F/mo hodnotu AF/m =w’r . ale to
neznamena, ze posledni uvedeny vyraz je zrychleni odstfedivé. Naopak, je to dostfedivé
zrychleni kruhového pohybu vyvolaného zemskou rotaci.

S tfetim Newtonovym zakonem to nema co délat. Zakon o akei a reakci se tyka sil a
nikoli zrychleni. Smyslem tohoto zakona je poukazat na to, ze pusobeni téles je vzdy
vzajemné. Pusobi-li jedno téleso na druhé né&jakou silou, pisobi zarover i druhé téleso na

prvé. Zrychleni viak na sebe vzajemné nepuisobi.

%k ok
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Mechanika a ,,pomocnik* automobil

Mechanics and , Assistant* Automobile

Doc. Ing. Jan Kovanda, CSc.
Ing. Lukas Netusil

Summary The article is aimed at describing suspension mechanisms of the Honda
Integra R 1.8 Vii vehicle from the mechanical point of view. The impressions
from the testing of the vehicle turned the authors attention to the kinematic
schemes of front and rear axles. The both suspension mechanisms and

behaviour of the vehicle are analysed.

Cilem tohoto €lanku je umozZnit pohled na podvozek zajimavého osobniho automobilu.
Osobni zkuSenost z testovacich jizd s popsanym automobilem byla mimofadnym zazitkem,
protoze vozidlo svym chovanim patii spiSe do kategorie sportovnich vozidel. Vozidlo ma
vynikajici motor, ktery podtrhuje jeho sportovni ladéni. Nicméné mechanika podvozku je
opravdu zajimava a hlavné dobie funguje v pfedpokladaném typu provozu. Dale pak slouzi
jako zajimavy studijni material pro studenty strojni fakulty, ktefi pfipravili podklady pro ¢lanek.

Automobil a jeho prvopogatky se udajné vztahuji k roku 1655, kdy byl jistym otcem
Verbiestem, piisobicim jako misionaf v Cing, postaven &tyfkolovy stroj pohanény reaktivni
silou pary. Od té doby ub&hlo mnoho &asu a lidstvo urazilo velky kus cesty za poznanim, ktery
je mozno dokumentovat napfiklad pohledem na souasny automobil, nesouci znacku tak
zvuéného jména jako je HONDA. Pravé ta predstavuje $pi¢ku na poli automobilovych zavodi,
zejména formule 1, coz je jedna z oblasti, kde jsou aplikovany nejnovgjsi poznatky veédy a
techniky. Proto zku$enost svrcholnym modelem znacky, kterym je bezesporu HONDA
INTEGRA TYPE R 1.8 Vti, znamena kontakt s moderni stavbou motoru a pohonného ustroji

stejné tak, jako s mechanismy zavéSeni kol a naprav.

Obr. 1 Honda Integra type R 1.8 Vti

Zakladni technické udaje

Jde o sportovni kupé 2 + 2 s motorem vpiedu a pohonem pfednich kol. Jeho zakladni

technické parametry jsou:

Karoserie

Zakladni rozméry

Hmotnosti

Motor

Prevodové ustroji

Podvozek

- samonosna ocelova

- rozvor naprav 2570 mm

- rozchod kol vpredu/vzadu 1482/1480 mm

- délka 4400 mm, $ifka 1695 mm, vySka 1320 mm, svétla vyska 116 mm

- pohotovostni 1130 kg, uzite¢na 370 kg

- kapalinou chlazeny zazehovy fadovy Ctyrvalec, ulozeny napfi¢ pred
ptedni napravou, 2xOHC, 16 ventilli, variabilni Casovani i zdvih
ventild VTEC

- 1797 em’, (81,0 x 87,2 mm), 11,1 : 1

- 140 kW / 7900 min™', 178 N.m / 7300 min™*

- jednokotoucova sucha spojka s talifovou pruzinou, ovladani
kapalinové

- plné synchronizovana pétistupniova prevodovka s pfimym fazenim

- samosvorny §roubovy diferencial Torsen

- bezramova konstrukce s nezavisle zavésenymi koly

- provozni brzdy dvouokruhové kapalinové s ABS a podtlakovym

posilovacem, na obou napravach kotou€ové

- parkovaci brzda mechanicka na zadni kola




- hfebenové fizeni s posilovatem s proménnou u&innosti

- pneu Bridgestone Potenza RE 010_195/5R15

Strucny technicky popis nenaznacuje, Ze by vozidlo vyrazn& vyboCovalo ze standardu,
na ktery jsme v dnesni dobé zvykli. Aviak blizi pohled na zavé&Seni kol, které ovliviiuje tak
dilezité parametry vozidla, jakymi jsou fiditelnost, pohodli jizdy, Zivotnost pneumatik atd.,

musi zalahodit oku snad kazdého €lovéka, jemuZ automobily nejsou Gplné cizi.
Predni naprava

Zavésy prednich kol jsou lichobéznikové konstrukce, sloZené z dolnich p¥i€nych ramen
tvaru L, Sikmych vzpér a hornich rozvidlenych ramen. Pérovani je provedeno vinutymi
pruZinami s progresivni charakteristikou, souose umisténymi teleskopickymi tlumi¢i a pfi¢nym
zkrutnym stabilizatorem (¢ 24 mm) uchycenym dvakrat do ramu a jednou na pravém a levém
spodnim pfi¢ném rameni. Hlinikova kfiZova vzpéra pomaha zvysit tuhost mezi klenbami obou
vzpér v pfedni Casti. Moznost demontovat Cep zavésu horniho ramene, ktery je umistén
hluboko v podbéhu, je realizovana demontovatelnymi uchyty do karosérie. Aby nedochazelo
k negativnimu vlivu hnaciho momentu na fizeni, jsou oba hnaci htidele stejné dlouhé, ¢imz

odpada nutnost vyvazovat delsi h¥idel.

Rejdova osa

Obr. 2 Predni naprava

Poget stuprit volnosti napravy je dan vzorcem

i = i" — parazitni rotace,

pfiCemz

if=6.(n-1)-3.8s-5.p-5.r,

kde n je pocet téles, s znadi podet sférickych vazeb, p znamena pocet posuvnych vazeb a r je

pocet rotacnich vazeb. Pro nas pfipad plati

i"=6.(81)-3.6-5.2-5.2 =4

Tzv. parazitni stupné volnosti neboli nepotiebné rotace - jde o rotace binarnich ¢lenti
okolo své osy - se vyskytuji po jednom na rameni fizeni 7 a tlumi¢i, coz dohromady
piedstavuje 2 parazitni stupné volnosti. Pfedni naprava ma tedy dva stupné volnosti, a to

propérovani a natoceni kol.

Zadni naprava

Zavésy zadni napravy jsou rovnéz lichobéznikové konstrukce. Skladaji se z hornich a
dolnich pfi¢nych rozvidlenych ramen a podélnych vzpér. Pérovani je provedeno vinutymi
pruzinami s progresivni charakteristikou, souose umisténymi teleskopickymi tlumi¢i a pfi¢nym
zkrutnym stabilizatorem (¢ 22 mm) uchycenym dvakrat do ramu a jednou na pravém a levém
spodnim pfiéném rameni.

Vsechny vazby, neuv-zujeme-li tlumi¢ a vazbu “4-17, jsou provedeny, viz Obr. 3,
pomoci silentblokl (pruzné prostrednictvim pryzového pouzdra). V daném rozsahu pohybi se

chovaji jako sférické klouby, coz je nutné respektovat pti vytvareni kinematického schématu .




Obr. 3 Zadni naprava

Poget stupiti volnosti vypo&teme podle vyse uvedeného vzoretku, avsak veli¢inu i" urgime ze

vztahu
i"=6.(n-1)-3.5-5.p.

Vyznam proménnych n, s a p je stejny jako u piedni napravy, pficemz platin =8,s=9ap =2.

Potom dostavame
i"=6.(81)-3.9-5.2=5
Nepotiebné rotace se vyskytuji po jedné na vzpéfe 5, rameni 3, rameni 2 a tlumici, coz
dava dohromady 4 parazitni rotace. Z toho vzplyva, Ze zadni naprava ma 1 stupef volnosti,

ktery odpovida propérovani.

Vyrobce chtél aplikovat pfifizovani kol zadni napravy, &ehoz dosahl tim, Ze téhlici

“klasického™ lichob&znikového zavésu modifikoval za vzniku podélného ramene uchyceného
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dvakrat do ramu. Jednou pomoci pfiéné vzpéry “5” a podruhé pomoci posuvné ulozeného
sférického kloubu (vazba S3, P1). Pokud by druhé uloZeni ramene bylo realizovano pouze
sférickou vazbou, byl by vysledny mechanismus nepohyblivy.

K tomu, jakym smérem se budou zadni kola pfi prijjezdu zatagkou natacet, se nelze bez
provedeni pfesného méfeni vyjadiit (natodeni je v fadu jednotek stupiil). Ale pro viz této
kategorie by to mé&lo byt proti sméru nataceni prednich kol, jelikoz vozidlo s danym rozlozenim
hmotnosti a pohanénymi prednimi koly se bude s nejvétsi pravdépodobnosti chovat nedotagive.
Nedotagivost u sportovniho automobilu neni zrovna zadana a jiz zminéné nataceni zadnich kol
proti smyslu ptednich kol podporuje pretagivost. Viiz se tedy chova s uvedenym pfifizovanim
zadnich kol spiSe neutralné.

Nemusime snad podotykat, 7e zmin&ny zpiisob zavéSeni kol predstavuje spiS jistou
technickou lahdidku. Ve vétsi mife jsou viak pouZivany jednodussi ,klasické* zavésy, které
rovnéz spliuji pozadavky na né kladené.

Co dodat na zavér? Snad jen, Ze technika sp&je dopfedu znacnym tempem a to, co se
mohlo nasim d&diim zdat jako nemozné, je dnes prakticky samoziejmé. Nikdy bychom vSak
neméli opovrhovat vécmi, které jsou staré a nemoderni, nebot’ pravé ony poloZily zaklad tém
_modernim“. Jen na nas zaleZi, jak bude naloZeno s objevy dn minulych, soucasnych, ale i

budoucich.

kkk

Podékovani
Predsednictvo Ceské spolecnosti pro mechaniku dékuje viem, ktefi pfispéli vétsi
gastkou, nez jim uklada povinna vyse Elenského prispévku. Jde o 14% Clentl, coz predstavuje

zvyseni zhruba o 1% ve srovnani s rok starym udajem.
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Kronika

Chronicle

K dmrti ing. Miloslava Prochazky, CSc.

Po kratké nemoci zemiel dne 16. bfezna 1999 na§ dobry kolega, pfitel a vynikajici
odbornik v mechanice silniénich, dalniénich a letiStnich staveb ing. M. Prochazka, CSc. Narodil
se 2. prosince 1927 v Liskovci na Ceskomoravské vyso&ing. Vystudoval VTA v Brng,
specializaci dopravni stavby (silnice, leti§t&, mosty). Kratkou dobu pracoval jako
stavbyvedouci u Vojenskych staveb, v letech 1959 az 1968 jako vedouci skﬁpiny vyvoje téhoz
podniku. V této dob& vypracoval a obhgjil kandidatskou praci z oblasti teorie a konstrukce
dopravnich staveb. Svou kvalifikaci si pozdg&ji doplnil studijnimi pobyty ve Francii (1967,
1974) a Holandsku (1992). Po kratkém puasobeni ve Vyzkumném ustavu dopravnim v Praze,
piedel vroce 1969 na Stavebni fakultu CVUT, kde zastaval funkci vedouciho
védeckovyzkumné silni€ni laboratofe, v niZ pisobil az do svého odchodu do diichodu. V roce
1992 zalozil soukromou vyzkumnou organizaci INTERVIA, orientovanou na védecko-
technické poradenstvi v oblasti diagnostiky vozovek a modernich systémi hospodafeni

s vozovkami.

Dlouhou fadu let pracoval v Silniéni spoletnosti CSVTS ve funkci védeckého
tajemnika, v roce 1971 zalozil odbornou sekci povrchovych vlastnosti vozovek, jejimz byl od
zatatku az do své smrti predsedou. Byl téz dlouholetym Elenem Technického vyboru pro
povrchové vlastnosti vozovek mezinarodni organizace PIARC/AIPCR (nyni WRA-World
Road Association). Vysledky jeho prace byly ocenény nékolika Cestnymi uznanimi a Cenou

rektora CVUT (1980).

Milose Prochazku jsme pfizvali ke spolupraci zaatkem sedmdesatych let a vytvofili tak
trojici zamé&fenou obecné na problematiku interakci pozemnich dopravnich prostiedki s jejich
cestami. Protoze spoletné snaZeni bylo zaméfeno na kone¢né uplatnéni ziskanych poznatkd

v praxi, v prvnich letech se naSe Gsili orientovalo zejména na seznameni odbornych pracovniki
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silni¢niho a letistniho stavitelstvi, provozu a udrzby s pojetim vyskovych nerovnosti, jakozto
realizace nahodné funkce. K tomu byla uspotadana fada konferenci a seminaiti. Po zhodnoceni
velkého mnozstvi experimentalnich Udaji bylo mozné prijmout model (kvazi)homogenni
gaussovské nahodné funkce, s vykonovou spektralni hustotou mocninového typu s jednim
parametrem. Dal§im krokem bylo navrhnout klasifikaci vozovek podle urovné jejich vyskovych
nerovnosti. Vychazeli jsme z toho, Ze rozhodujici je u¢inek nerovnosti na jedouci vozidlo,
vyjadieny rozptylem zrychleni v relevantnim misté vozidla (napf. na ramu, sedadle apod.).
Z provedené analyzy vyplynulo, Ze tento rozptyl je dan soucinem rychlosti jizdy, jiz zminéného
parametru vy$kovych nerovnosti a dal§iho parametru charakterizujiciho globalné dynamické
vlastnosti vozidla. To umoznilo navrhnout klasifikaci nerovnosti relativné ve vztahu ke
kategoriim vozidel. Tato klasifikace je popsana v fadé ¢lankt doma i v zahranici a bylo o ni
referovano na Svétovém silniénim kongresu v Australii (1983) a Bruselu (1985). Byla tez

zahrnuta do zcela revidované normy CSN 736175 a do smérnice L-33 ministerstva dopravy.

Nedilnou soucasti problematiky nerovnosti vozovek je proméfovani vybranych usekd
vozovek a vyhodnoceni odpovidajicich charakteristickych parametrii. Postupné se vyhranily
dvé skupiny metod. Prvni, klasicka, vychazi z podrobné technické nivelace daného dil€iho
seku vozovky a nasledného vyhodnoceni az do vykonové spektralni hustoty nerovnosti. Jejim
rozpracovanim a vyuzivanim se zabyval M. Prochazka. Pro rutinni ovéfovani kvality vozovek
ve vybrané silni¢ni siti se pouZivaji tzv. dynamické metody. Jedna z nich inverznim zptisobem
vyuziva shora zminény systémovy vztah. Tato metoda zejména umoziiuje zjiSténi lokalnich
nehomogenit podélného profilu vozovky. Spojenim a vzajemnou metodickou podporou obou
uvedenych principii byl vytvoren systém DYNVIA. Diky spolupraci s prof. J. J. Henrym
(prezidentem vyboru C-1, dfive zminéné WRA), realizované vramci Programu
védeckotechnické spoluprace mezi USA a CR, bylo umoznéno predvést a usp&iné ovéfit tuto
Eeskou komplexni metodu na letecké zakladné NASA Wallops ve Virginii. Na zakladé toho byl
méfici systém DYNVIA pozvan k GCasti na pfipravé a nasledné realizaci rozsahlych
harmonizaénich méfeni postupné v Arizoné, Japonsku a Evropé (Holandsko, Némecko),
organizovanych v ramci Svétové silniéni asociace (WRA). Kladné hodnoceni zde vykonané
prace bylo podnétem pro naméty na dalsi spolupraci v prohlubovani a celosvétovém

sjednocovani metodik méteni a hodnoceni vozovek podle jejich povrchovych vlastnosti.
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Milo$ Prochazka nas opustil uprostied neukoncené prace, které se vénoval s nevsednim
zapalem a usilim. Jeho odchodem ztracime vyznamného spolupracovnika, dobrého kolegu a
milého pritele. I nadale nam zistane piikladem pracovitého, cilevédomého a iniciativniho

&loveka, na jehoz praci budeme i v budoucnu navazovat. Cest jeho pamatce.

Oldrich Kropac

Jaroslav Sprinc

K pétasedmdesatinam prof. ing. Milana Baldy, DrSc.

Obor automatického fizeni a v Sir§im kontextu technické kybernetiky je ve srovnani
s jinymi pfirodnimi védami oborem mladym, jeho historie zacala zhruba pted 50 lety, a je jen
velmi malo osobnosti v nasem stat€, které rozvoj tohoto odvétvi techniky tak vyrazné
formovaly od samého pocatku az do soucasnosti jako prof. ing. Milan Balda, DrSc., jehoz 75.
narozeniny vzpominame 22. Cervence. Jen malokdo v padesatych letech spravné rozpoznal
v prvnich poéitacich strojich, v zaCinajicich, univerzalné koncipovanych regulacnich pfistrojich
a v pracich zabyvajicich se spole¢nou podstatou fizeni Zzivych organismi a technickych
systémd, ze to jsou historické mezniky ohlaSujici vznik oboru, ktery bude dominantnim
zpusobem ovliviiovat nejen rozvoj technickych a pfirodnich véd, ale pozdéji i vSechny sféry
lidského zivota. Prof. Balda patfil k témto vyjimecnym osobnostem. Jako vyvojovy pracovnik
a vedouci vyvojového oddéleni narodniho podniku Regula vyuzil svych zkuSenosti v oboru
regulacni techniky a jiz necelé dva roky po zalozeni Mezinarodni federace automatického fizeni
(IFAC) se mu podatilo prosadit ustaveni katedry s timto zaméfenim na fakulté strojni CVUT.
Soucasné se vtémze roce podilel na zalozeni Casopisu Automatizace a stal se prvnim
predsedou jeho redakéni rady. Az dalsi desetileti technického vyvoje prokézala, jak spravné a
proziravé byly tyto zakladatelskeé Ciny.

Prof. Balda patfi ke generaci, jejiz studentska 1éta byla poznamenana svétovou valkou a

okupaci. Maturitu na realce v Plzni slozil vroce 1942, ale teprve po opétovném otevieni

vysokych kol po valce miZze zalit své studium na Fakulté strojni CVUT v Praze. Po jeho
dokongeni ziistava zprvu jako asistent v oboru méfeni a regulace, ale toto zaméfeni jej zahy
(1951) pfivadi do podniku Regula, kde se posléze stava vedoucim vyvojového oddéleni.
V prilb&hu padesatych let publikuje své prvni prace a udebni texty z oblasti automatické
regulace a pneumatickych regulator. Vroce 1954 obh4jil disertatni praci Modelovani
regulagnich obvodti, ktera spravn€ pfedvida vyznam modeli fizenych objektd pro navrh
systému fizeni. V roce 1958 je jmenovan docentem a kratce' nato vedoucim nové ustavené
katedry automatického fizeni. Vznik katedry je rozhodujici mérou zasluhou prof. Baldy, ale
nejen to, stava se podnétem pro vznik dalsich kateder podobného profilu.

Vytvofit katedru zaméfenou na primyslové a dalsi aplikace automatického fizeni byl ve
své dob& nadmiru nesnadny ukol, ktery pfedevsim vyzadoval zachytit hlavni trendy nesmirné
rychlého rozvoje jak teoretickych disciplin tohoto oboru, tak i revoluénich zmén v koncepci
jeho technickych prostiedkd, hlavné pak aplikace analogovych a Cislicovych pocitagi v fidici
technice. Principy Fizeni i generace pocitacové techniky se ménily velmi rychle a pfiméfené na
né reagovat v pojeti ugebnich pland vyzadovalo mimofradnou proziravost. Pod vedenim prof.
Baldy se budovani katedry soustfed’'ovalo pfedevsim na zavedeni a formovani novych disciplin
odpovidajicim novému univerzalizovanému pojeti fidicich systémi s Sirokym vyuzitim modeli
a matematickych metod. Stejné dulezité pak bylo pro katedru ziskat novou fidici a vypocetni
techniku. Pro pfedstavu si pfipomefime, ze v pouhych tfech letech 1965 az 1967, kdy se
rozb&hly prvni ro€niky nového samostatného oboru Automatizaéni technika, bylo zavedeno
osm novych vyukovych predmétd a nékolik kurz postgradualniho studia a dale na katedfe
zatalo svou ¢&innost prvni vypocetni stfedisko na Fakulté strojni CVUT. Az s odstupem let si
vlastné uvédomujeme, jak naroény to byl zamér a jak nasledujici desetileti provéfila jeho
ptedvidavou koncepci. I pfi tomto intenzivnim usili o rozvoj pedagogickych aktivit neopousti
viak prof. Balda svou aktivni vyzkumnou praci. V této dobé, tj. v desetileti 1965 az 1975,
vede na katedfe Siroce pojaty projekt vyzkumu fluidikovych prvkd a fidicich systémd.
Vysledky tohoto vyzkumu shrnuje prof Balda do své doktorské disertatni prace, obhajené
vroce 1974. Soulasné s fluidikovym vyzkumnym programem rozviji prof. Balda také
védeckou vychovu aspirantl, znichz téméf &tyfi desitky obhajilo kandidatskou resp.
doktorskou hodnost.

Je nad ramec této kratké vzpominky uvést fadu dalSich zasluh prof. Baldy o rozvoj a

pojeti vyuky disciplin technické kybernetiky na technickych univerzitach, ani uvadét vsechny




vyznamné funkce, které zastaval ve vedeni fakulty, CVUT a v organech Fizeni &s. védy.
Nicméné neméli bychom zapomenout, Ze své zkuSenosti s formovéanim katedry vyuzil na Kubg,
kde jako expert MS se podilel na budovani technické univerzity. Nelze také opominout jeho
zasluhu na zasadnim rozSifeni koncepce vyuky vtélené do nové zaloZeného oboru
Automatizované systémy fizeni v prvni polovingé 70. let, do niz se promitly predevsim
vyznamné integracni tendence v fizeni a nova uloha pogitadl v této oblasti. Po celou dobu
svého pedagogického, védeckého a organizagniho pusobeni prosazoval prof. Balda jako krédo
fidici techniky, Ze nestaci jen GispéSné vyrabét jeji technické prostiedky, ale Ze je tfeba skutecné
naroénym zplsobem pfipravovat inZzenyry schopné plné vyuZit stdle Sir§ich moZnosti jeji
aplikace a také znalé hlubsich souvislosti a dopad jejiho nasazeni. Prof. Balda byl celych 31 let
vedoucim katedry automatického fizeni a pro nas, ktefi jsme snim tak dlouhou dobu
spolupracovali, je pfipomenuti jeho letogniho jubilea také pfileZitosti k ocenéni jeho osobnosti,
ktera je schopna hlubokého lidského porozuméni a hlavné ptikladem nevsedniho Zivotniho
optimismu. Obdivujeme jeho elan, ktery dosud uplatiiuje ve své firm& AvAut, a piejeme mu,
aby do dalSich let vstoupil ve zdravi a s pohodou jemu vlastni.

Pavel Zitek

Ing. Vratislav Kafka, DrSc. sedmdesatnikem

Tietiho Cervence se doziva sedmdesati let védecky pracovnik Ustavu teoretické
a aplikované mechaniky AV CR ing. Vratislav Kafka, DrSc.
Dr. Kafka se narodil v Hevliné nad Dyji, maturoval v Benesové
v roce 1948, vystudoval fakultu inzenyrského stavitelstvi CVUT
v Praze, kterou ukoncil v roce 1953. Od ledna 1952 byl pii
studiich asistentem na ustavu experimentalni pruznosti vedeném
profesorem Vaclavem Tesafem. Po ukonéeni studii musel misto
asistenta na fakulté opustit, nékolik mésici pracoval v
Hydroprojektu Praha a na podzim 1953 nastoupil jako aspirant

do Ustavu teoretické a aplikované mechaniky CSAV pod
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vedenim profesora Tesafe.

V roce 1957 ziskal titul kandidata véd po obhajob& disertagni prace Teorie pruznosti
vrstevnatého prostfedi a dale pracoval v UTAM jako védecky pracovnik. V roce 1968 byl
zvolen ¢lenem Koordinaniho vyboru tvirgich svazi a v srpnovych dnech predsedou
tfi¢lenného mimotadného vedeni Ustavu. V roce 1981 obhajil doktorskou disertacni praci
Obecna teorie pruznoplastické deformace kvazihomogennich materiali zalozena na analyze
vnitfni mikroskopické napjatosti a ziskal titul doktora véd. V roce 1979 byl jmenovan
vedoucim jednoho z védeckych oddéleni ustavu a tuto funkci vykonaval do konce roku 1998.

Po listopadu 1989 byl zvolen pfedsedou Komise pro napravu kfivd v ustavu a v letech
1990-1994 mistoptedsedou a pozdgji predsedou Védecké rady UTAM. V roce 1992 byl
zvolen &lenem V&decké rady Grantové agentury AV CR, kde péisobil do ukongeni Einnosti
této rady. V témz roce byl zvolen Elenem Rady fondu pro vydavani védecké literatury pii AV
CR, jejimz Glenem je dosud. V letech 1994-1997 byl piedsedou Ceské spoletnosti pro
biomechaniku. Je &lenem redakéni rady mezinarodniho &asopisu Clinical Biomechanics a
Casopisu Inzenyrska mechanika. B&hem tii pobytd v USA piednaSel na ¢tyfech americkych
univerzitach.

Béhem celé své védecké kariéry se zaméfoval hlavné na problémy matematického
modelovani sloZitého chovani riznych druhG materiald, predevs§im na otazky vlivu jejich
struktury a heterogenity na mechanické a termomechanické vlastnosti. Vedle klasickych
technickych materiald byly jeho prace vénovany biologickym tkanim a jejich vyvojové
optimalizaci a v poslednich letech téz vlivu heterogenity na atomové urovni ve vztahu k jevu
tvarové paméti. Publikoval asi 160 tisténych veédeckych praci, ve velké vétsin€ v anglicting,
Ctyfi samostatné monografie: ReSeni napjatosti v periodicky nestejnorodém vrstevnatém
prostfedi (Academia, 1964), Microstresses in Elasiic-Plastic Deformation of Quasi-
homogeneous Materials (Academia, 1972), Zaklady teoretické mikroreologie heterogennich
latek (Academia, 1984), Inelastic Mesomechanics (World Scientific Publishing, 1987), a
podilel se na dvou dalSich monografiich: Biomechanics (Elsevier, 1993) a Ligaments and
Ligamentoplastics (Springer, 1998).

Dvakrat - v roce 1976 a v roce 1992 - byla dr. Kafkovi udélena Cena Ceskoslovenské
akademie v&d, vroce 1990 medaile Za zasluhy o rozvoj mechaniky Ceskoslovenské
spolenosti pro mechaniku, vroce 1989 stfibrna plaketa Stanislava Bechyné Za zasluhy o

rozvoj v technickych védach Prezidiem Ceskoslovenské akademie véd, v roce 1994 byl zvolen
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aktivnim &lenem New York Academy of Sciences, je uvadén v Kdo je kdo v Ceské republice,
Who's Who in Engineering (American Association of Engineering Societies, Washington

D.C.) a Who's Who in the World (Marquis, U.S.A.).

Jiti Naprstek

Prof. Ing. Milan Apetaur, DrSc.
(* 28. srpna 1929)

0d doby, kdy na silnice vyjely prvni automobily pani Benze a Daimlera, uplynulo jiz
vice nez sto deset let a bezpochyby Ize dvacaté stoleti povazovat za stoleti automobilu. Tento
fenomén zahy zachvatil i historické zemé& koruny Seské a nasi kolébkou automobilu se jest€ na
sklonku devatenactého stoleti stala moravska Kopfivnice. Nesselsdorfer Wagenbaufabrik,
pozdgji TATRA méla $tésti na schopné a tvirli invenci nadané konstruktéry, skutecné
osobnosti. Jména téch nejvyrazn&jsich byla a jsou Svitak, Ledwinka, Galia a také Apetaur.

Ostravsky rodak Milan Apetaur mé&l k automobilim vzdy blizko, a tak nebylo divu, ze
po maturit& na gymnasiu vystudoval na prazské technice pravé obor automobily, tehdy vedeny
Séfkonstruktérem Pragovky profesorem Janem Petrankem, dal§im z vyraznych osobnosti
Ceskoslovenského automobilového primyslu. Po absolutoriu v roce 1952 nastoupil mlady a
elanem nabity inzenyr do PALu Kbely, kde se ani nerozkoukal a el na vojenskou prezencni
sluzbu, samoziejmé Ze k automobilistim. Po vojné nastoupil do tehdy nové zaloZeného Ustavu
pro vyzkum motorovych vozidel (UVMV) v Praze, ve kterém se soustfedila skute¢na elita
nasich odbornikdl. Po &tyFech letech sbirani zkuSenosti a prvnich uspéchi, v oné neblahé dobé
tvrdych kadrovych provérek, musel mlady odbornik UVMV opustit, a tak se vratil na Moravu,
kde nastoupil v Tatfe do konstrukce osobnich automobilti. V letech 1958 az 1972 pracoval na
vyvoji automobilii Tatra 603 a Tatra 613 a samoziejmé i na celé fad€ prototypd, které se nikdy

do vyroby nedostaly. Bylo jeho zésluhou, Ze jizdni vlastnosti Tatry 613 se oproti pfedchozimu
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typu 603 tak vyrazné zlepiily, jak jen bylo u koncepce s motorem vzadu mozné. Dynamika
jizdy a jizdni vlastnosti podvozku, to jsou ty odborné oblasti, kterym se plné vénoval
Studoval, pracoval, publikoval doma i v zahrani&i a brzy dosahl védecké hodnosti kandidata
véd. Kdyz v roce 1972 byl vyvoj osobnich automobild v Tatfe pferusen, presel do konstrukce
nakladnich automobild, kde se opét vénoval podvozkum, ale také strategickym koncep&nim
Gkoliim. Stal se vedoucim prazské konstrukéni kancelafe Tatry, ziskal fadu patenti a zacal
jako docent s externimi pfednaskami na Katedfe automobilli a spalovacich motord Strojni
fakulty CVUT v Praze, tehdy vedené profesorem Josefem Kozouskem. Kruh se uzaviel v roce
1980, kdy nastoupil pravé na katedru automobild jako fadny profesor. Studiu oboru
automobilti dal novou podobu a hlavné dynamiku, vyplyvajici z jeho vitality, energie a jména i
v zahrani&i uznavaného odbornika. Napsal fadu skript a vychoval stovky novych odborniki.
V roce 1994, ve véku kdy profesofi byvaji pensionovani, odeSel ne na odpocinek, ale aby se
opét mohl vénovat koncepéni a konstrukéni praci v oboru. Své zkusenosti z Tatry zuzitkoval
v automobilce ROSS, kde pod jeho vedenim vzniklo nékolik pozoruhodnych prototypt
terénnich nakladnich automobilt, uréenych i pro armadu ceské republiky. V této dobé se také
konetn& mohl ,na plny plyn“ vénovat praci v Ceské automobilové spolecnosti, jejiz je
mistopredsedou. Jeho ¢&innost vyvrcholila v roce 1996 prestiznim mezinarodnim kongresem
automobilovych odbornikd FISITA, poradanym v Praze. Na tento uspéSny kongres se stale
vzpomina a je davan jako vzor dal§im pofadatelim. Bylo to pravé zasluhou prof. ing. Milana

Apetaura, DrSc., ze spolecnosti CAS byla dana diivéra, kterou nezklamala.

Dékujeme a prejeme jubilantovi hodné zdravi .

Dr. Ing. Branko Remek
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Vzpominka na nasSe nejlepsi léta

(K sedmdesatinam prof. ing. Jifiho Kratochvila, DrSc.)

S pojmem ,metoda koneénych prvki” jsem se poprvé setkal ke konci roku 1966. Byl
jsem tehdy vasnivy bridzista a vymysleni novych licitanich systémii mi suplovalo védu. Mij
partner ing. FrantiSek Leitner, pozdé&ji nejlepsi Ceskoslovensky bridZista a hrag svétového
formatu, se ve vlaku pfi cesté na jeden z mnoha bridzovych turnajii rozpovidal o své praci. Pry
spolupracuje na vytvafeni komplikovaného programu pro statické vypoéty prehrad. Délaji ve
dvojici a jeho partnerem je odborny asistent z FAST VUT ing. Jifi Kratochvil, CSc. Je to pry
oteviena hlava, s ohromnym Cichem na odbornou literaturu. Nedavno mu rekl, ze by
potfebovali matematika, a tak se FrantiSek obratil na mne. Zeptal jsem se jej, co to vlastng
metoda konecnych prvki je. Z odpovédi jsem moc moudry nebyl. Zapamatoval jsem si, Ze se
oblast vypoctu rozdéli na mnoho trojihelnickd.

S ing. Kratochvilem jsem se seznamil pocatkem roku 1967. Hned pti nasem prvnim
setkani mi pdjcil Syngeovu knihu The Hypercycles in Mathematical Physics. Nasel jsem v ni
interpolacni teorém pro linearni polynomy na trojuhelniku. Je zajimavé, ze je dokazan za
podminky maximalniho Ghlu, ktera se zaCala systematicky analyzovat teprve v devadesatych
letech. Snazil jsem se tento vysledek zobecnit na &tyfstény a poprvé jsem okusil zaludnosti tii
dimenzi. Vic jsem v3ak hral bridz, nemél jsem zadnou motivaci a potiebné védomosti. Opét
zasahl ing. Kratochvil. Na zaatku fijna 1967 mi dal fotokopii ¢lanku Pin Tonga a T.H.H.
Piana o konvergenci metody koneénych prvkd, ktery vysel v americkém Gasopise Solids and
Structures. Byl to spi§ inzenyrsky ¢lanek, dal mi viak potfebnou motivaci a stal se zakladem
mé kandidatské prace, kterou jsem pak za rok obhajil.

Je tfeba zdiraznit, ze pojem metoda kone¢nych prvki je Kratochvilovym vymyslem.
Pozdgji propagovany nazev metoda konetného prvku (coz spiSe odpovida anglickému the
finite element method) se neujal. Ing. Kratochvil byl prvnim &lovékem na evropském
kontinenté, co se zacal metodou konetnych prvkd zabyvat. Objevil ji pro sebe v roce 1965 ve
védecké knihovné Vojenské akademie, kdyz listoval americkymi leteckymi Zurnaly. Byl
prekvapen jejimi moznostmi a rozhodl se vytvofit program pro statické vypoéty prehradnich
hrazi. ProtoZe to nejdilezit&si v clancich nebylo, musel mnohé algoritmizadni a

programatorské postupy vymyslet.
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V prosinci 1967 se ing. Kratochvil sblizil s prof. Zlamalem, feditelem Laboratofe
pocitacich strojii a vyznamnym &eskym matematikem v oboru parcialnich diferencialnich rovnic
a numerickych metod, a zafal ho udit metodu konelnych prvk@. Zprostredkoval mi také
setkani se Zlamalem, s kterym jsem zaGal debatovat o metodé kone¢nych prvki z
matematického hlediska. Zlamal nemé&l moZznost snikym jinym o koneénych prvcich z
matematického hlediska mluvit. Kratochvil za¢al Zlamala pravidelné navstévovat, pGjéil mu
pravé vyslou Zienkiwiczovu knihu a bavil se s nim o algoritmizaci MKP. V této trojici jsme se
Casto setkali ve Zlamalové pracovng, protoze Kratochvil byval u poéitage v tehdejsi Laboratofi
pocitacich stroji velmi &asto.

Protoze Zlamal v bfeznu 1968 dopisoval &lanek o svém vynikajicim vysledku, ktery
pozdéji vySel pod nazvem On the finite element method v Numerische Mathematik, zacal se
zajimat o numerickou realizaci, takze do naSeho tymu se zapojil tehdy mladicky ing. Libor
Holu$a, kterému Kratochvil — tehdy uz docent (jako habilagni praci prosté predlozil svou
vyzkumnou zpravu, kterou vypracoval pro Hydroprojekt Brno), zacal vysvétlovat svoje
programatorske taje. V Eervenci 1968 byl diky Kratochvilovym radam komplikovany program
pro pfiblizné feSeni biharmonického problému pomoci Zlamalova (ale také Argyrisova,
Bellova, Boshardova a Visserova) polynomu péatého stupné hotov. Ja zatim dopsal
kandidatskou praci a Kratochvil spolu s prof. Kolafem zagal organizovat sepisovani knihy o
MKP Vypocet plosnych a prostorovych konstrukci metodou kone&nych prvkii. Rozhodli jsme
se ji napsat ve Gtvefici Kolar - Kratochvil - Leitner - Zenigek. )

Pfed podepsanim smlouvy v druhé poloving roku 1969 jsme uz méli za sebou nékolik
¢lankii o algoritmizaci riznych inzenyrskych problémd. Uhrnem jsem spoleéné s Kratochvilem
podepsan na jedenacti lancich, dvou skriptech a tfech vydanich nasi knihy (prvni Ceské v roce
1972, némeckeé v roce 1975 a druhé Ceské, piepracované a rozsitené, v roce 1979). Malokdy
se vyskytne tak Uzkd spoluprice mezi matematikem a inZenyrem (& inZenyrem a
matematikem), ktera vydrzela dlouha léta - nejlepsi léta nadeho Zivota. V obdobi 1968 - 1975
jsme se vidali téméf kazdy den, bud’ v Kratochvilové pracovng na Veslafské, nebo na zpocgatku
neutrélnim Gzemi Laboratofe pocitacich strojd, ktera se stala od zafi 1972 mym pracovistém.
Malokdy inZenyr ovlivni matematika tak, jak prof. Kratochvil ovlivnil mne. M4 navic
nehynouci zésluhy na tom, ze v Brn& vznikla jak inzenyrska, tak matematicka $kola metody
kone€nych prvkd, z nichz ta matematicks méla svétovou trovefi. Ten naskok, ktery jsme diky

Kratochvilovi méli pfed okolnim svétem, byl totiz k nezaplaceni a my jej dokonale vyuzili.
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Kratochvil neuéil & neovlivioval jenom nas matematiky - byl zapalenym a obé&tavym
pedagogem; vzdy jsem se pii svych navitévach u ného v pracovné na Veslafské setkal s
n&jakym jeho védeckym aspirantem. Prof. Kratochvil je pro mne idealem vysokoskolského
utitele: siroky rozhled ve svém oboru, skvély prehled o Casopisecké literatufe, za sebou
rozsahlé védecké i pedagogické dilo a chut’ pfedavat své znalosti at' uz formou pfednasek, ¢i
vychovavanim védeckych aspirantt.

Naposledy mé prof. Kratochvil pfekvapil (a jako numerického matematika zahanbil) v
roce 1982, kdyz mi donesl vytisk Numerische Mathematik s ¢lankem O. Pirroneau o kombinaci
metody konenych prvkd a metody charakteristik pro feSeni Navier-Stokesovych rovnic
popisujicich proudéni tekutin. Tento ¢lanek byl potom zékladem rozsahlého primyslového
programu, na kterém se pracovalo nékolik let. Po roce 1984 se nase cesty rozesly, vidali jsme
se tak Sestkrat do roka. On byl vice inZenyr, ja matematik. Opét jsme se setkali v roce 1991
jako ¢lenové védecké rady VUT.

Prvniho zafi 1999 bude prof ing. Jifimu Kratochvilovi, DrSc. sedmdesat let.
Nepiedstavujte si viak, ze odpociva. Je stale Cinny a ve skvélé formé. Je to trochu ironie, ze za
nejpovolangjsiho napsat n&aky medailon k této prilezitosti do inZenyrského Casopisu byl
vybran matematik. Udélal jsem to rad a je mi to velkou cti.

Alexander Zenisek

Profesor Jifi Sejnoha Sedesatnikem

I kdyz se tomu nechce véfit, letos v srpnu se doziva v plné tvarci i organizacni sile
Sedesati let jeden z piednich Ceskych odbornikd v oblasti mechaniky, profesor Jifi Sejnoha.
Narodil se v Nové Pace, kde ziskal vieobecné vzdélani. Kromé vsestranného talentu mu byl po
matce dan do vinku i talent muzikalni, a tak je§t& na stiedni Skole se rozhodoval, zda se dat na
drahu uméleckou &i inZzenyrskou. Rozhodnuti padlo pro inzenyrstvi, a tak se stal studentem
tehdejsi Fakulty architektury a pozemniho stavitelstvi, kterou absolvoval v roce 1961. Poté

pracoval jako projektant v Pozemnich stavbach n. p. Praha a v Prazském projektovém ustavu

Praha, kde vytvofil fadu odvaznych konstrukci. Remeslu statika ho vyu€oval Dr.Ing. FrantiSek
Biumelt, ktery ve svém posudku realisticky odhadl, Ze bude-li Jifimu Sejnohovi dana
pfilezitost, musi v kratké dob& vyrist v odbornika svétového formatu. Tato piedpovéd se
zagala postupné naplfiovat. V roce 1964 nastoupil Jifi jako asistent na Fakultu stavebni, kde
v roce 1968 ziskal védeckou hodnost kandidata véd a v roce 1983 védeckou hodnost doktora
véd. V roce 1980 byl jmenovan docentem a v roce 1984 profesorem mechaniky. Od roku 1987
vede katedru stavebni mechaniky, ktera patii v soucasnosti k nejlépe organizovanym a
kvalifikovanym pracovidtim na CVUT - na tomto pracovisti plisobi v soucasnosti sedm
profesorti. Oslavenec si diky svym schopnostem a diky svému vystupovani ziskal na fakulté
znaénou pfirozenou autoritu jak u svych kolegi, tak u studentd.

I kdyz oba zname Jifiho Sejnohu velice dobfe a chceme toto pojednani prezentovat
velmi neformalng, pesto nelze pominout vy&et poct a funkci, které jubilantovi byly pfitknuty.
Je nebo byl &lenem védeckych rad (FSv, CVUT, UTAM), &lenem narodniho komitétu [IUTAM
a do roku 1992 byl ¢lenem Vé&deckého kolegia mechaniky CSAV. Je piedsedou komise pro
obhajoby CSc. (39-01-9), &lenem komise pro obhajoby CSc. (36-01-9), byl pfedsedou komise
pro obhajoby DrSc. (36-01-9) a komise pro obhajoby DrSc. (39-01-9). Dale je Clenem
mezinarodni redakéni rady €asopisu Building Journal a ¢lenem nékolika habilitacnich komisi a
jmenovacich (prof.) komisi. V roce 1989 mu byla udélena Bechyiiova medaile, v letoSnim roce
Medaile ministra $kolstvi. Je téZ &lenem Inzenyrské akademie Ceské republiky.

V sougasné dobé Jii zastava funkci prorektora pro vystavbu CVUT. Tato funkce by se
zdéla vice administrativni nez odborna. Opak je viak pravdou. Profesor Sejnoha zde vyuziva
vSech svych odbornych i organizaénich schopnosti ve prospéch své alma mater. S nasazenim
sobé& vlastnim se snazi o podstatné rozsifeni vysokoskolského arealu v Praze 6 - Dejvicich.

Vratme se viak k jeho kariéfe odborné. Absolvoval nékolik - pfevazné mésicnich -
pobytd na zahraniénich univerzitich (RWTH Aachen, SRN 1985, University of Wisconsin
Milwaukee, USA 1990, 1994, College of Engineering Odense, Dansko 1990, Dept.
d’Enginyeria del Terreny Cartografica, Barcelona 1993, RPI, Troy USA, 1994, 1995, 1996).
Pobyty byly spojeny s praci na spoleénych projektech a s pfednaskovou ¢innosti. V soucasné
dobé je hlavnim nositelem sdruzeného projektu vrér'nci GA CR (FSv, UTAM, Bulgarian
Academy of Sciences) Localization of Inelastic Deformation and Damage. Je spoluautorem 7

kniZznich publikaci, ztoho 2 zahrani¢nich. Monografie Numerical Methods in Structural

Mechanics vy$la na doporu€eni americkych odbornikt v roce 1996 v ASCE Publ. (USA) au




Thomase Telforda, UK. a v roce 1997 byla odmén&na cenou rektora CVUT. Publikoval pres
130 odbornych &lankd (pfes 30 v zahranii) a dal§ich 85 odbornych praci.

Profesor Sejnoha je vynikajicim pedagogem i skvélym védcem a kromé toho i velmi
Gsp&snym projektantem. Vyskolil 14 kandidath véd nebo doktorti, byl zodpovédnym fesitelem
nebo spolufesitelem 11 vyzkumnych projektd, autorem navrhii projekt nékolika realizovanych
staveb. Soutézni navrh na vystavbu budovy (250 m) na sidlisti Défense v Pafizi byl zafazen
mezi projekty vysoko hodnocené v Casopisu Architecture d aujourd hui.

Zavérem bychom radi konstatovali, Ze je nam velkym potéSenim, ze jsme po vétSinu
svého Zivota méli tu &est spolupracovat stak skvélym Clovékem, jakym je profesor Jifi
Sejnoha. Vétime, Ze Jifi bude jesté dlouho plisobit jako kantor na stavebni faku]té, ze vychova
mnoho novych inZenyr a doktord a Zze se mu podaii vybudovat dalsi, podstatnou ¢ast arealu

CVUT v Dejvicich. K tomu mu piejeme hodng zdravi a jemu vlastniho nadseni.

Zdengk Bittnar
Vladimir Kfistek

K Sedesatinam prof. ing. Vladimira Zemana, DrSc.

Je to neuvéfitelné, ze jiz ubéhlo Ctyficet let od doby, kdy nas dva osud prostiednictvim
prof. Sejvla piivedl spoleéné na katedru mechaniky — tehdy k tkolu fesit kinematiku a
kinematickou geometrii $roubovych kompresori. Velice rad na tyto zaCatky vzpominam,
nebot od té doby jsme pracovali spolu na jedné katedre &i oddéleni, tak jak se osud pracovisté
mechaniky v Plzni na Vysoké skole strojni a elektrotechnické, ¢i od roku 1991 na Zapadoceské
univerzité v Plzni, vyvijel. A v prubéhu téchto Gtyficeti let prace v oboru mechanika dospél
prof. Zeman (radg&ji bych psal Vlad’a, ale nehodi se to) ke kulatému véku Sedesati let. Takova
piileZitost si jisté zaslouzi jistou rekapitulaci dosavadni Zivotni drahy.

Plivodem Jihoech — narodil se 20.9.1939 ve Strakonicich, kde rovnéz maturoval na

tehdejsi jedenactileté stiedni Skole — zacal vysokoskolska studia v roce 1956 na strojni fakulté
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VSSE v Plzni. A Plzefi se mu stala osudnou. Zde zadal, jak jsem se jiz zminil, pracovat na
katedfe prof. Sejvla nejprve jako studentska védecka sila, potom asistent s poloviénim
uvazkem, asistent a odborny asistent. Prof. Sejvl, na kterého oba vd&&n& vzpominame, ovlivnil
vyznamné na$i Zivotni drahu mimo jiné i tim, Ze nas vedl soustavné k aplikaci poznatk®
mechaniky v praxi. Prof. Zeman tak absolvoval praxi v zavodé Elektrické lokomotivy k.p.
Skoda a jiz tam se zam&fil na problematiku dynamiky slozitych mechanickych systémi — tehdy
to byl pohon lokomotiv. Z oblasti dynamiky ozubenych pfevodi byla i jeho kandidatska prace,
obhajena v roce 1971. Jako docent se zacal intenzivné vénovat vychové doktorandd (tehdy
aspirantl1). Je jich jiz cela fada, ktefi, stejn€ tak jako stovky studentd strojni fakulty a fakulty
aplikovanych véd, na n& vzpominaji jako na obé&tavého, pratelského a vysoce erudovaného
pedagoga.

Vzhledem k jeho cilevédomé a koncentrované védeckeé praci bylo zcela logické, Ze se
podilel na vzniku a Gspé$né Cinnosti ustavu akademie vé&d v Plzni. Jeho odborné kvality
dokumentované velkym poctem zahraniCnich i tuzemskych &asopiseckych publikaci a ochota
pracovat nad ramec svych povinnosti vedly i k jeho zapojeni do prace v odbornych institucich,
jako je Cs. komitét IFTOM, vybor Ceské spolecnosti pro mechaniku, Elenstvi v GAMMu,
EUROMECHUu, snému AV CR a Inzenyrské akademii.

Po listopadu 1989 ovlivnil vyznamng vyvoj VSSE a ZapadocCeské univerzity jako
pfedseda jejiho senatu a prodékan fakulty aplikovanych véd. Od roku 1990 je prof. Zeman
vedoucim katedry mechaniky této fakulty. V této funkci mél a ma moZnost plné rozvinout svoji
Skolu optimalizace a ladéni dynamickych systémii, a to ve stile novych aplikacich.
K problematice seismicky buzenych jadernych reaktord pfibyla oblast dynamiky Sroubovych
kompresor velmi (sp&§né feSena ve spolupraci s univerzitou v Dortmundu. Je pfitom tfeba
vyzdvihnout skuteCnost, ze dokaZe vytvafet i vyborné podminky pro realizaci svych
spolupracovnikii. To dokazuje napf., abych uvedl svoji osobni zkusenost, vznik zcela nového
oboru biomechanika na nasi katedre.

Nechci jiz dale pokracovat ve faktografii. Jisté ddlezit&jsi je pfipomenout jeho rodinné
zézemi, predevsim jeho manzelku Alenu, ktera ma nesmirné zasluhy nejen na jeho pracovnich
vysledcich, ale pfedev§im na tem, Ze by mu nikdo tu $edesatku nehadal!

A na zavér dovolte jednu velmi osobni poznamku. Ctyficet let spolecného souZiti na
jednom pracovisti v naprosté harmonii - to je jist& padny dfivod zdiraznit neoby&ejné vzacné

lidské vlastnosti mého kolegy a pfitele, ocefiované viemi, kdo ho znaji. Za sebe i své kolegy
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AMET

Vypoéty konstrukci metodou koneénych prvki 99

Jednodenni seminar, Praha 18.11.1999

V listopadu tohoto roku prob&hne &tvrty ro¢nik seminafe Vypocty konstrukci MKP. Zvem§
viechny zajemce, aby se zugastnili tohoto pravidelného setkani a obohatili je svymi odbornymi
prispévky. Vitana budou zejména vystoupeni tykajici se ukazek primyslovych aplikaci MKP,
implementace numerickych metod na pogitagich a grafického zpracovani dat. Vydany budou
jednostrankové abstrakty prednasek.

Pofada: Ustav termomechaniky AV CR
VAMET s.r.o.
Spolecnost pro mechaniku
GACR 101/99/0834

Misto a &as konani: Ustav termomechaniky AV CR, Dolejskova 5, Praha 8
zagatek prvni prednasky: 9:30
prezentace: 8:30-9:30

Dopravni spojeni:  od metra C (Nadrazi HoleSovice) tramvaji ¢. 17 nebo od metra B
(Palmovka) tramvajemi &. 10, &. 24 do stanice Kyselova

Poplatek: 500,- K&. V cené jsou zahrnuty abstrakty pfednasek se seznamem vsech
GCastnikti, obéd a kava. Plati se pfi prezentaci nebo bankovnim
pfevodem. Autofi piispévkd jsou od poplatku osvobozeni.

Bankovni spojeni:  IPB a.s.-pobocka Praha 8, Ke Stirce 50
¢islo uctu 101289018/5100, var. symbol 30

Prihlasky: Zajemce prosime, aby piihlaska dosSla nejpozdéji do 11.11.1999
na adresu: sekretarit, UT AVCR, Dolejskova 5, Praha 8, 182 00
V piihlasce uved'te jméno, adresu a pokud mozno telefon, fax, popf.
e-mail.
Utastniky, ktefi chtgji presentovat pfispévek, zadame, aby zaslali
jednostrankovy abstrakt do 30.9.1999. Vybrano bude 12 referati.

Kontaktni adresy: Jifi Plesek, UT AV CR, Dolejskova 5, Praha 8, 182 00
tel: (02) 6605 3213, fax: 8584695, e-mail: plesek@it.cas.cz
Svatopluk Ptak, VAMET s.r.0, Slavy Hornika 16a/1021, Praha S,
150 00
tel/fax: (02) 5721 3124, e-mail: vamet_aht@telecom.cz

WWW adresa: http://www.it.cas.cz/vypocty99/

e

INTERNATIONAL CONFERENCE ON
MONTE CARLO SIMULATION
MCS 2000

in
MONTE CARLO
Principality of Monaco

18-21 June 2000

This International Conference on Monte Carlo Simulation should serve as a forum for
discussion of Engineers, Mathematicians and other professionals who are interested in the
theoretical and practical aspects of Monte Carlo Simulation. It will provide a unique
opportunity for exchanging ideas on the status of MCS procedures as they are applied to a
broad spectrum of problems of theoretical and applied nature. The conference theme
encompasses e.g.

* Random Number Generators-Algorithms

* Methods of Solutions (Spectral Simulation, solving the SDE’s directly, Numerics of PDE’s,
etc.)

¢ Algorithms (Evolutionary, Genetic, etc.)

* Practical Engineering Applications
and other pertinent topics

VENUE

The venue of the conference will be the well known City of Monte Carlo, at the most
beautiful French Riviera, which is easily accessed from the airport of Nice, France. Hotel
accommodations at reduced rates will be negotiated.

SPECIAL FEATURE

A special feature of this conference will be the honoring of the 70" anniversary of the
birthday of Dr. M. Shinozuka, Professor at University of Southern California and Professor
Emeritus at Princeton University, USA.

CHAIRS

The conference will be chaired by Professor G.1. Schuéller of the Leopold-Franzens
University (LFU), Innsbruck, Austria, EU; Professor P.D. Spanos of Rice University,
Houston, Texas, USA and Professor W. Kliemann of Iowa State University, Ames, USA

SPONSORSHIP

The conference is sponsored by the International Association for Structural Safety and
Reliability (IASSAR).




SCHEDULE

Potential participants should send a 300 word abstract - preferably by e-mail - no later than
December 15, 1999 to

Institute of Engineering Mechanics
Monte Carlo Simulation 2000 Conference
Attn. Mrs. Daniela A. Gratzer, Secretariat
Leopold-Franzens University (LFU)
Technikerstr. 13

A-6020 Innsbruck, Austria, EU

Tel: +43 512 507 6841

Fax: +43 512 507 2905

E-mail: Mechanik @uibk.ac.at

Authors of accepted papers will be notified by January 15, 2000
Draft papers will be due March 31, 2000
Final papers will be due June 18, 2000

Authors will have the option of requesting review of their papers for publication in the Journal
of Probabilistic Engineering Mechanics.

For further details on the Conference, please consult the home page:
http://www.uibk.ac.at/c/c8/c81 0/conf/mes_2000.html
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