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vání transpono... 

í...dosazen  

Jakobiánem aproximace ...  

úhelmoment  práce taky ale ,vzdálenostsíla  práce
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 . úhel o  kolem rotovaný  vektor je )(

.osy  kolem rotuje který kloub, tý-i pro  rotace úhelnajít  Chceme
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