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Odavde imamo tri jednacine sa tri nepoznate koje lako resavamo.
Sta je ovde bitno, a nismo u opste uzeli u obzir.

Da se pri rotacionom kretanju javljaju centrifugalne sile. Ukoliko je podloga po kojoj se krece robot isuvise glatka, moze doci do proklizavanja I bitnog odstupanja od prikazanog idealnog kretanja.
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