PredloZena prace se zabyva simulaci pohybu robota sloZzeného z dvojrozmérnych tuhych téles. Prace
seznamuje Ctenare se zaklady fyzikalni simulace tuhych téles v 2D systému. V prvnich kapitolach jsou
popsany algoritmy potfebné k pochopeni spravné simulace tuhych téles a dale potom odvozeni rovnic
potiebnych pro realizaci algoritmd. V dalSich kapitolach je popsana implementace fyzikalni

knihovny pro simulaci tuhych téles. Soucasti prace je i vytvofeni demonstrativni aplikace pro
simulovani pohybu robota, kterd pouziva vytvorenou fyzikalni knihovnu. Aplikace obsahuje pfiklady
pohyhl robota ve 2D, které jsou v dobrém souladu s opravdovym 2D pohybem.



