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V této krátké přednášce přibĺıž́ıme modelováńı úloh dynamiky sypkých hmot jako praktické úlohy
vedoućı na optimalizačńı úlohu minimalizace konvexńıho kvadratického funkcionálu s konvexńım ome-
zeńım. V našich úvahách považujeme rigidńı tělesa za částice, proto narozd́ıl od úloh pevnosti a
pružnosti, nepouž́ıváme metodu konečných prvk̊u. Diskretizace času je provedena pomoćı časového
schématu s fixńı délkou kroku, v každém časovém kroce dle kontakt̊u těles odvod́ıme optimalizačńı
úlohu pro výpočet nové rychlosti částic. Přednáška si klade za ćıl uvést do problematiky matematické
formulace úlohy, zavedeńı podmı́nek nepronikáńı ve formě omezeńı a zejména pak daľśıch omezuj́ıćıch
podmı́nek představuj́ıćıch Coulombovské třeńı.
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