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Mk

MKM = 0, 07[Nm]

Mk

Mk = J · ε

ε =
dω

dt



ωV Y S = ε ·∆t

ϕV R = ωstredni ·∆t =
1

2
· ωV Y S ·∆t =

1

2
·
ω2
V Y S

ε

Mk ϕV R

ϕV R =
1

2
·
ω2
V Y S

Mk

· J

Mk =
ω2
V Y S · J

2 · ϕV R

Jmicek = r2 ·mmicek

Jmiska = r2 ·mmicek

Jramene = m ·
l2

3

Jmotor = i2 · Jmotor

J = Jmicek + 2 · Jmiska + 2 · Jramene + Jmotor

MKM =
MK
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xmax = v0x · t

y = y0 + v0y −
1

2
· g · t2



xmax = r · (1 + cosα)

r · (1 + cosα) = v0x · t

r · (1 + cosα) = v0 · cosβ · t

t =
r · (1 + cosα)

v0 · cosβ

⇒ y = 0

⇒ y0 = h = r · sinα

⇒ t = r·(1+cosα)
v0·cosβ

y = y0 + v0y −
1

2
· g · t2



0 = r · sinα + v0 ·
r · (1 + cosα)

v0 · cosβ
· sinβ −

1

2
·

(

r · (1 + cosα)

v0 · cosβ

)2

,

v0 =

√

√

√

√

−
g · r2 · cosβ · (1 + cosα)2

cos2β · (2 · r · sinα + 2 · r(1 + cosα) · tg · β)
.

”
“







”
“





< >

< >

< >

< >

<

>

< >

< >







��������	
���
���
������������������������

�

�

�

�

�

�



���������
�����������������������

�

�
�

�



�������� 
�!����
"��#�"���
�
���
"������������$!%&��'��'��

�

�

�
�

�

�

�

�



��������(
�!����
"��#�"���
�
���
"������������$!%)'�����

�

�

�
�

�

�

�

�

�

�

�

�

�

�

�

�

�



��������*
�!����
"��#�"���
�
���
"������������$!%+'��%,+-�

�

�

�


