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casovy prubéh elektrického proudu

indukénost

délka

hmotnost

moment sily

hmotnost télesa

matice hmotnosti

pocet, index vlastni frekvence, vlastniho tvaru; n = 1,2,...
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N matice tvarovych funkeci

p, p(z,t) /[Pa/ tlak, okamzity tlak v ¢ase t v misté

E /W/ vykon

q,9q modalni soufadnice, vektor modalnich soufadnic
Q, Q (obecna) amplituda

g, q(z,t)s o [m3s=t/ vtefinovy priitok tekutiny

Q Im>s=] pritoéné mnozstvi

r /m/ polomér

r index referen¢niho bodu

R /Y rezistance (odpor)

Re /-/ Reynoldsovo ¢islo

S argument prenosu; pro ustalené harmonické signaly s = jw
iS5 /m?/ plocha (pfiéného fezu)

St /-/ Stokesovo ¢islo

S integral maticové exponenciely

t /s/ cas

7 /s/ Casovy interval

u(t) /V/ casovy prubéh elektrického napéti

U /V/ amplituda harmonického pribéhu elektrického napéti
U(z) /m/ tvar kmitu

v /m.s~!/ rychlost

1% /m3/ objem

\% matice pravostrannych vlastnich vektori

w(t) /m/ obecna vychylka resp. deformace

W obecna amplituda

w kriterialni funkce

w matice levostrannych vlastnich vektort

(z,¥,2) osy kartézského soufadného systému

z(t) éasovy prubéh obecného parametru soustavy, buzeni
X(f) Fouriertiv obraz buzeni soustavy

y(t) ¢asovy prubéh odezvy soustavy

Yi(f) Fouriertv obraz odezvy soustavy

Y admitanéni matice; Y = Z~!

z funkce komplexni proménné, analyticka funkce

Z impedance prvku soustavy se soustfedénymi parametry
Z impedanéni matice

a /rad/ thel v obloukové mife

a /-/ bezrozmérovy koeficient

B /-/ bezrozmérova vlastni frekvence, naladéni; f = w/Q
¥ /m~/ vlnové &islo

v /-/ skos

r /-/ pomeérné pretizeni vibraéni dopravy

€ /-/ pretvoreni /us/ (pomérna zména délky)

¢ /-/ bezrozmérovy koeficient viskozniho Gtlumu

n /-/ naladéni; n = w/Q

J /-/ logaritmicky dekrement tlumu

® /-/ bezrozmérovy koeficient hysterezniho atlumu

K /-/ pulzaéni é&islo, x? = St/4
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K /-/ vlastni ¢islo stability soustavy

A /m/ délka viny

A sua/ vlastni é&islo, A = w?

A /-/ Ljapunoviiv exponent

W /-/ Poissonova konstanta, koeficient suchého treni
v /-/ bezrozmérova rychlost

v /kg.m~'.s7!/ kinematicka viskozita tekutiny
& /-/ bezrozmeérové lokalni souradnice
T /-/ Ludolfovo &islo; 7 = 3.14159

I1 znacka pro souéin ¢initeli

0 /kg.m=3/ hustota

o /Pa/ tahové napéti

T znacka pro soucet ¢initeld

7 /Pa/ smykové napéti

7 /t/ Casovy posun

@ /rad/ uhel, natoceni

] /-/ amplituda bezrozmérového budiciho G¢inku
w /s=t/ tihlova frekvence

Q o tihlova frekvence vlastnich kmitt
Zvlastni oznaceni

w = Jw/ot parcialni derivace podle ¢asu

w vektor (matice) po rozsifeni w na dvojnasobnou dimenzi
w odhad, aproximovana, redukovana hodnota veli¢iny w

w vypoctena, vychozi hodnota veli¢iny w

wh oznaceni, Ze ¢tvercova matice W je diagonalni

w oznaleni, ze matice ma vi¢i W premisténé prvky

ReW + ] [ImW slozky komplexniho ¢isla w

w ¢islo komplexné sdruzené k w

|w] absolutni hodnota, amplituda komplexniho éisla w
[lwl| Euklidovska norma vektoru w

w vektor v kartézském souradném systému

Aw pfirastek Cinitele w

z(t) | X(f) Fourierova transformace originalu z(t) na obraz X(f); X(f) = F{z(t)}
z(t) L X(s) Laplaceova transformace originalu x(t) na obraz X(s); X(s) = L{z(t)}

A ewe _w .. v ¥ vew . we
a=b veli¢iné a je jednoznaéné prirazena veli¢ina b
axb a je zhruba rovno b

=~ . e v v x
a>b a je zhruba rovno ¢&i vétsi nez b
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