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Karta przedmiotu

Nazwa i kod przedmiotu

Uktady wielocztonowe, PG_00064799

Kierunek studiow

Mechatronika

Data rozpoczecia studiow  |luty 2026 r. Rok akademicki realizaciji 2026/2027
przedmiotu

Poziom ksztatcenia Il stopnia Grupa zaje¢ Grupa zaje¢ specjalnosciowych
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiéw stacjonarne Sposdb realizacji na uczelni

Rok studiow 1 Jezyk wykfadowy polski

Semestr studiow 2 Liczba punktow ECTS 2.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Wydziaty Politechniki Gdanskiej -> Wydziat Inzynierii Mechanicznej i Okretownictwa -> Instytut Mechaniki i
Konstrukcji Maszyn -> Zaktad Mechaniki Stosowanej i Biomechaniki

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcdow)

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¢ [15.0 0.0 0.0 15.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtos¢: 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 |30 4.0 16.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentdw z okreslaniem pozycji, orientacji, predkosci i przyspieszen bryty w
przestrzeni,Zapoznanie studentéw z ideg zapisu we wspdtrzednych absolutnych, normalnych i
ztgczowych.Sformutowanie i rozwigzywanie réwnan wiezéw dla zamknietych tancuchéow
kinematycznych.Zapoznanie studentéw z zagadnieniami dynamiki otwartych fancuchoéw kinematycznych, a
takze tancuchéwzamknigtych, przy wykorzystaniu réownan Lagrangea.
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Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_WO04] wykazuje sie wiedza
obejmujaca wybrane zagadnienia
z zakresu wiedzy szczegdtowej, w
szczegolnosci z zakresu metod,
technik, narzedzi i algorytmow
wiasciwych dla Mechatroniki

ma podbudowang teoretycznie
szczegotowa wiedze w zakresie
mechaniki analitycznej, dynamiki
ukfadéw wielocztonowych oraz
zagadnien dynamiki maszyn, ze
szczegblnym uwzglednieniem
pracy uktadéw wieloczionowych w
obrebie urzgdzenia
projektowanego zgodnie z
zasadami mechatroniki

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_U15] ocenia przydatnosc¢
zaawansowanych metod i
narzedzi do rozwigzania
ztozonego zadania inzynierskiego
o charakterze praktycznym,
charakterystycznym dla kierunku
studidéw oraz wybiera i stosuje w
tym celu wtasciwe metody i
narzedzia

potrafi oceni¢ przydatnosc
zaawansowanych metod i
narzedzi (w tym metod
programistycznych oraz
komputerowo wspomaganego
projektowania i wytwarzania) do
rozwigzania ztozonego zadania
inzynierskiego o charakterze
praktycznym, charakterystycznym
dla mechatroniki oraz wybrac i
zastosowac¢ wiasciwg metodg i
narzedzi

[SU5] Ocena umiejetnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU1] Ocena realizacji zadania

[K7_WO01] wyjasnia i opisuje, na
podstawie wiedzy ogodlnej z
zakresu dyscyplin naukowych
tworzacych podstawy teoretyczne
Mechatroniki, budowe i zasady
dziatania systemow i procesow
mechatronicznych oraz ich
elementoéw, a takze metody i
srodki ich integracji

potrafi opisa¢ przydatnos¢
twierdzen, definicji, metod i
narzedzi (w tym metod
programistycznych oraz
komputerowo wspomaganego
projektowania) do rozwigzania
ztozonego zadania inzynierskiego
charakterystycznym dla
mechatroniki

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[SW3] Ocena wiedzy zawartej w
opracowaniu tekstowym i
projektowym

[K7_U01] wykorzystuje poznane
metody analityczne, symulacyjne i
eksperymentalne oraz modele
matematyczne do analizy i oceny
stacjonarnych i niestacjonarnych
systemow/procesow
mechatronicznych o dziataniu

ciagtym i dyskretnym

potrafi wykorzystac¢ poznane
metody analityczne i symulacyjne
oraz modele matematyczne do
analizy i oceny systemoéw/
proceséw mechatronicznych w
szczegolnosci ich komponentéw
wielocztonowych

[SU1] Ocena realizacji zadania
[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[SU5] Ocena umiejgtnosci
zaprezentowania wynikow
realizacji zadania

Tresci przedmiotu

Zapoznanie studentéw z okreslaniem pozyciji i orientacji bryly w przestrzeni, przedstawiajgc wektor jako
iloczyn macierzowy macierzy wspotrzednych i tablicy wektoréw, oraz jak zastosowa¢ macierze orientac;ji
ukfadu i operacje pomiedzy macierzami orientacji i wektorami wspotrzednych wektora oraz jak zapisac
macierze orientacji za pomoca wspétrzednych uktadu. Zapoznanie studentow z ideg zapisu we
wspotrzednych absolutnych, normalnych i ztagczowych. Prezentacja sposobéw opisu topologii uktadu.
Sformutowanie i rozwigzywanie rownan wiezéw dla zamknietych fancuchéw kinematycznych. Prezentacja
sposobow selekcji wspotrzednych zaleznych. Przedstawienie relacji wynikajacych z wyznaczenia
pochodnych réwnan wiezow, relacje wiezéw na poziomie predkosciami i przyspieszeniami wspoétrzednych
uktadu wielomasowego. Prezentacja metod wyznaczania réownan dynamiki punktu materialnego i bryty
sztywnej. Prezentacja metod transformacji rownan dynamiki pomiedzy wybranymi rodzajami wspoétrzednych
ukfadu. Zapoznanie studentdéw z zagadnieniami dynamiki otwartych tancuchéw kinematycznych, a takze
fancuchoéw zamknietych, przy wykorzystaniu rownan Lagrangea Il rodzaju, przy wykorzystaniu réwnan
Lagrangea | rodzaju oraz eliminacji wspotrzednych zaleznych. Zapoznanie studentéw z metodami eliminac;ji
naruszen réwnan wiezow. Prezentacje przyktadowych opiséw i analiz dynamiki uktadéw wielomasowych o

konfiguracji zmiennej w czasie.

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Zaliczone kursy z przedmiotéw Matematyka, Mechanika I, Mechanika Il, Teoria Mechanizméw i Dynamika
Daszyn (lub Kinematyka i Dynamika maszyn)

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektow uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy

Sktadowa oceny koncowej

Egzamin pisemny

56.0%

100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

Wittenburg J.: Dynamics of systems of rigid bodies. B.G. Teubner,

Stuttgart, 1977

Blajer W.: Metody dynamiki uktadéw wieloczionowych. Monografie Nr
35, Wydawnictwo Politechniki Radomskiej, Radom 1998.

Fraczek J. Wojtyra M.: Kinematyka uktadéw wielocztonowych, metody
obliczeniowe, Warszawa, WNT, 2008.
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Uzupetniajaca lista lektur

Fisette P., Samin J-C.: Symbolic Modeling of Multibody System. Kluwer
Academic Publishers, Dordrecht 2003

Wittbrodt E., Adamiec-Wojcik I., Wojciech S.: Dynamics of flexible
multibody systems. Rigid finite element method. Springer-Verlag, Berlin
2006

Garcia de Jalon J. Bayo E.: Kinematics and Dynamics Simulation of
Multibody Systems. Springer verlag, 1994

Adresy eZasobdéw

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

1. Przyczyny nieliniowosci modeli uktadéw wielocztonowych

2. Rdznice pomigdzy wielomasowym uktadem o strukturze otwartej i o strukturze zamknietej

10

1.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18

. Opis we wspéirzednych niezaleznych- wady i zalety

. Opis we wspoétrzednych zaleznych - wady i zalety

. Opis we wspoétrzednych absolutnych - wady i zalety

. Opis we wspotrzednych ztgczowych - wady i zalety

. Opis we wspotrzednych naturalnych - wady i zalety

. Réwnania wiezéw w dynamice uktadéw wielomasowych

. Wiezy dla potozenia, predkosci i przyspieszen, Jakobian rownan wiezéw

. Algorytm eliminacji Gaussa i wigzy bierne

Algorytm Newtona-Raphsona rozwigzywania uktadu réwnan nieliniowych

Roéwnania Lagrange'a | rodzaju

Eliminacje mnoznikdw i wspoétrzednych zaleznych

Macierz orientacji w dynamice przestrzennych uktadéw wielocztonowych

Katy Eulera/katy Cardana/ Parametry Eulera

Pochodna macierzy orientacji a predkos¢ katowa

Transformacje rownan dynamiki do alternatywnych wspotrzednych

. Réwnania kinematyki i dynamiki otwartego taricucha kinematycznego

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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