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Jednostka prowadzaca

Woydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Mechaniki i Konstrukcji Maszyn

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

dr hab. inz. Krzysztof Lipinski

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 0.0 0.0 15.0 0.0 45

W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta |Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta

planem studiow
Liczba godzin pracy |45 6.0 49.0 100
studenta

Cel przedmiotu

Zapoznanie z definicjami najwazniejszych poje¢: maszyna/mechanizm; ogniwo; para i tancuch
kinematyczny. Przeglad najczesciej stosowanych mechanizméw. Zapoznanie z najwazniejszymi pojeciami
analizy strukturalnej: klasyfikacja ogniw i par; mobilnos¢, jednobieznosé; klasyfikacja funkcjonalna i
strukturalna. Prezentacja najwazniejszych metod zadania potozen, predkosci i przyspieszen. Prezentacja
metod dynamiki mechanizmoéw. Wprowadzenie do zagadnien drgan swobodnych i wymuszonych uktadéw o
jednym stopniu swobody oraz zagadnien drgan swobodnych i wymuszonych uktadéw o wielu stopniach

swobody.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposoéb weryfikacji i oceny efektu

[K6_UO06] potrafi wykorzystaé
modele matematyczne i fizyczne
do analizy procesow i zjawisk
zachodzacych w urzadzeniach
mechanicznych z zakresu
wytrzymatosci materiatow,
termodynamiki i mechaniki ptynow

potrafi wykorzysta¢ modele
matematyczne i fizyczne do
analizy procesow i zjawisk
zachodzacych w urzadzeniach
mechanicznych w zakresie ich
kinematyki i dynamiki

[SU4] Ocena umiejgtnosci
korzystania z metod i narzedzi
[SU1] Ocena realizacji zadania

[K6_WO04] posiada wiedze z

posiada wiedze z mechaniki, w

[SW1] Ocena wiedzy

mechaniki, w tym procesu tym procesu modelowania faktograficznej
modelowania uktadéw ukfadéw mechanicznych
mechanicznych statyki, kinematyki |kinematyki i dynamiki bryt
i dynamiki bryt sztywnych oraz sztywnych i mechanizméw oraz
wiedze w zakresie drgan podstawowg wiedze w zakresie
drgan
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Tresci przedmiotu

Maszyna a mechanizm; konieczno$¢ réwnoczesnego transferu ruchu i sity; Najwazniejsze elementy
strukturalne maszyn i mechanizméw; otwarte i zamkniete tarcuchy kinematyczne; klasyfikacja par
kinematycznych; klasyfikacja ogniw kinematycznych. Zadani analizy i syntezy. Planowanie trajektorii.
Zadanie proste i odwrotne Przeglad najpopularniejszych rodzajéw mechanizmoéw. Klasyfikacja
funkcjonalna; Analiza strukturalna, ruchliwo$¢ mechanizméw; réwnanie strukturalne ruchliwosci
mechanizmoéw; jednobieznos¢ tancucha kinematycznego; wigzy pozorne; ruchliwos¢ lokalna; ruchliwos¢
czesciowa i zupetna. Klasyfikacja strukturalna; rodzina; grupa strukturalna; klasa, rzad oraz posta¢ grupy
strukturalnej. Metoda rozwigzywania zadania studium potozen, predkosci i przyspieszen elementow
mechanizméw. Metody wykresine; analityczne i numeryczne. Metody trajektorii ocechowane;.
Rézniczkowanie réwnan wigzow; kinematyka ruchu wzglednego; plan predkosci i plan przyspieszen;
chwilowe $rodki predkosci i przy$pieszen. Dynamika mechanizmoéw: rodzaje sit; sposoby oznaczania sit
reakcji; rownania kinetostatyki; wyznaczanie sit w parach kinematycznych; analogia tréjmasowa;
rézniczkowe réownania ruchu mechanizméw; parametry zredukowane na wat. Wyréwnowazanie
mechanizméw ptaskich. Drgania swobodne uktadéw o jednym stopniu swobody z ttumieniem i bez ttumienia.
Rola napiecia wstepnego. Szybkos$c¢ zanikania drgan. Logarytmiczny dekrement ttumienia. Wptyw ttumienia
na czestotliwo$¢ drgan. Drgania wymuszone uktadéw o jednym stopniu swobody z ttumieniem i bez
ttumienia. Rozwigzanie jednorodne i niejednorodne. Czestotliwo$¢ drgania wymuszonego. Charakterystyka
rezonansowa (amplitudowa) i fazowa. Wplyw tlumienia na charakterystyki amplitudowe i fazowe. Warunki
poczatkowe w zadaniu drgan wymuszonych. Drgania swobodne i wymuszone uktadéw o wielu stopniach
swobody. Macierz mas i sztywnosci. Postac i czestotliwo$¢ drgania swobodnego. Warunki istnienie
rozwigzania nietrywialnego. Wartosci i wektory wtasne macierzy.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Mechanika w tym: statyka, kinematyka, dynamika uktadéw mechanicznych.
Matematyka w tym: algebra liniowa, rachunek macierzowy, rachunek catkowy i rézniczkowy, liniowe
rownania rézniczkowe.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposoéb oceniania (sktadowe) Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

test koncowy z teorii 56.0% 50.0%

ocena sumaryczna z projektu 56.0% 50.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur 1.Gronowicz A.: Podstawy analizy uktadéw kinematycznych. Oficyna
Wydawnicza PWr., Wroctaw 2003;

2.Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K.: Teoria mechanizmow i
manipulatoréw. WNT 2002;

3.Miller S.: Teoria maszyn i mechanizméw. Analiza uktadéw
mechanicznych. Oficyna Wydawnicza PWr. Wroctaw 1996; 4.Felis J.,
Jaworowski H., Cieslik J., Teoria maszyn i mechanizmoéw, Analiza
mechanizmoéw, cz. |, Krakéw, 2008.

5.Felis J., Jaworowski H., Teoria maszyn i mechanizméw, Przykfady i
zadania, cz. Il, Krakow, 2007.

6.0sinski. Z., Teoria drgan., PWN, Warszawa, 1980.

7.Piszczek K., Walczak J., Drgania w budowie maszyn, PWN,
Warszawa, 1972.

Uzupetniajaca lista lektur 1.Gronowicz A. i inni: Teoria maszyn i mechanizméw. Zestaw
probleméw analizy i projektowania. Oficyna Wydawnicza PWr. Wroctaw
2002

2.0ledzki A.: Podstawy teorii maszyn i mechanizméw. WNT 1987;

3. Morecki A., Oderfeld J.: Teoria maszyn i mechanizméw. PWN 1987;
4.Siemieniako F., Teoria maszyn i mechanizméw z zadaniami,
Politechnika Biatostocka, Biatystok,1993.

5.Artobolewski J. J., Teoria mechanizméw i maszyn, Moskwa, 1988.

6. Mitynarski T., Listwan A., Pazderski E.; Zbiér zadan z teorii
mechanizméw i maszyn do analizy kinematycznej mechanizmow;
skrypt Politechniki Krakowskiej; Krakéw 1992

7.Giergiel J., Tumienie drgan mechanicznych, PWN, Warszawa,1990.
8.0sinski Z., Ttumienie drgan mechanicznych, PWN, Warszawa, 1976.
9.Giergiel J., Drgania mechaniczne uktadéw dyskretnych,
Wydawnictwo Politechniki Rzeszowskiej, Rzeszéow, 2004.

10.C. Cempel: Drgania mechaniczne. Wprowadzenie, skrypt PP Nr
1163 1984;

Adresy eZasobow Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. poda¢ najwazniejsze sposoby klasyfikacji par kinematycznych;

2. podaé réwnanie strukturalne ruchliwosci mechanizméw, orasz uwagi nt. przyczyn jego zawodnosci;
3. czym jest grupa strukturalna, metody klasyfikacji grup strukturalnych;

4. czym jest trajektoria ocechowana i jak ja wykorzysta¢ do szacowania predkosci i przy$pieszen
mechanizmu;

5. od jakich parametréw zalezy czestotliwo$¢ drgania swobodnego uktadéw o jednym stopniu swobody z
ttumieniem;

6. rozwigzanie jednorodne i niejednorodne drgan wymuszonych ukfadéw o jednym stopniu swobody;

7. charakterystyka rezonansowa (amplitudowa) i fazowa drgan wymuszonych uktadéw o jednym stopniu
swobody;

8. postac i czestotliwos¢ drgania swobodnego uktadéw o wielu stopniach swobody.

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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