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1 Informacje o przedmiocie

Nazwa przedmiotu Dynamika układów wieloczłonowych

Nazwa przedmiotu
w języku angielskim

Kod przedmiotu WM AIR oIS B4 22/23

Kategoria przedmiotu Przedmioty kierunkowe

Liczba punktów ECTS 3.00

Semestry 3

2 Rodzaj zajęć, liczba godzin w planie studiów

Semestr Wykład Ćwiczenia Laboratorium
Laboratorium
komputero-

we
Projekt Seminarium

3 15 0 15 0 0 0

3 Cele przedmiotu

Cel 1 Poznanie modeli elementów i połączeń stosownych w opisie ruchu układów wieloczłonowych.

Cel 2 Nabycie umiejętności modelowania dynamiki układów wieloczłonowych.

Kod archiwizacji:
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4 Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności i innych
kompetencji

1 Znajomość podstaw mechaniki ogólnej.

5 Efekty kształcenia

EK1 Wiedza Student opisuje modele elementów przestrzennych i połączeń pomiędzy nimi.

EK2 Wiedza Student omawia metody obliczeniowe mające zastosowanie w analizie dynamiki układów wieloczło-
nowych.

EK3 Umiejętności Student posiada umiejętność budowy modelu układu wieloczłonowego.

EK4 Umiejętności Student posiada umiejętność stosowania specjalistycznego oprogramowania komputerowego
do analizy dynamiki układu wieloczłonowego.

6 Treści programowe

Wykład

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

W1
Podstawowe pojęcia mechaniki bryły sztywnej i teorii mechanizmów. Stopnie
swobody układu. Tensor bezwładności bryły. Równanie ruchu bryły sztywnej.
Pary kinematyczne. Równania więzów w mechanice. Klasyfikacja więzów.

3

W2
Analiza kinematyczna mechanizmów we współrzędnych złączonych
i współrzędnych absolutnych. 4

W3 Więzy nadmiarowe. Położenia osobliwe mechanizmu. 2

W4 Równania Lagrange’a II rodzaju. 2

W5 Analiza dynamiczna mechanizmów. 4

Laboratorium

Lp
Tematyka zajęć
Opis szczegółowy bloków tematycznych

Liczba
godzin

L1
Modelowanie elementów mechanizmu, połączeń pomiędzy elementami, warunków
brzegowych i obciążeń zewnętrznych w programie do analizy dynamiki układów
wieloczłonowych.

4

L2
Analiza kinematyki mechanizmu w programie do analizy dynamiki układów
wieloczłonowych. 4

L3
Analiza dynamiki mechanizmu w programie do analizy dynamiki układów
wieloczłonowych. 7
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7 Narzędzia dydaktyczne

N1 Wykłady

N2 Ćwiczenia laboratoryjne

8 Obciążenie pracą studenta

Forma aktywności
Średnia liczba godzin

na zrealizowanie
aktywności

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:

Godziny wynikające z planu studiów 30

Konsultacje przedmiotowe 5

Egzaminy i zaliczenia w sesji 10

Godziny bez udziału nauczyciela akademickiego wynikające z nakładu pracy studenta, w tym:

Przygotowanie się do zajęć, w tym studiowanie zalecanej literatury 30

Opracowanie wyników 15

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 0

Sumaryczna liczba godzin dla przedmiotu wynikająca z
całego nakładu pracy studenta 90

Sumaryczna liczba punktów ECTS dla przedmiotu 3.00

9 Sposoby oceny

Ocena formująca

F1 Sprawozdanie z ćwiczenia laboratoryjnego

F2 Test

F3 Egzamin pisemny

Ocena podsumowująca

P1 Srednia ważona ocen formujacych

Warunki zaliczenia przedmiotu

W1 Obecnosc na zajeciach zgodnie z Regulaminem studiów na PK.

W2 Pozytywna ocena podsumowująca.

Kryteria oceny
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Efekt kształcenia 1

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0

Na ocenę 3.0 50% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 3.5 60% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.0 70% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.5 80% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 5.0
Student klasyfikuje modele elementów przestrzennych oraz modele połączeń bez
błędów.

Efekt kształcenia 2

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0

Na ocenę 3.0 50% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 3.5 60% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.0 70% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.5 80% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 5.0
Student definiuje kąty Eulera, prędkości i przyspieszenia kątowego członu,
współrzędnych złączonych i współrzędnych absolutnych bez błędu

Efekt kształcenia 3

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0

Na ocenę 3.0 50% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 3.5 60% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.0 70% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.5 80% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 5.0
Student zapisuje równanie ruchu elementu mechanizmu oraz określa ruchliwość
mechanizmu bez błędów.

Efekt kształcenia 4

Na ocenę 2.0 Student nie spełnia wymagań na ocenę 3,0

Na ocenę 3.0 50% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 3.5 60% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.0 70% wymagań na ocenę 5,0

Na ocenę 4.5 80% wymagań na ocenę 5,0
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Na ocenę 5.0
Student posiada umiejętność zamodelowania problemu dynamiki złożonego
układu wieloczłonowego przy zastosowaniu oprogramowania komputerowego oraz
dokonania analizy i interpretacji analiz bez błędów.

10 Macierz realizacji przedmiotu

Efekt
kształcenia

Odniesienie
danego efektu
do szczegóło-
wych efektów

zdefiniowa-
nych dla
programu

Cele
przedmiotu

Treści
programowe

Narzędzia
dydaktyczne

Sposoby oceny

EK1

A1_W02
A1_W08
A1_W26
A1_U05
A1_U13
A1_K01

Cel 1 W1 W2 W3 N1 N2 F1 F2 F3 P1

EK2

A1_W02
A1_W08
A1_W26
A1_U05
A1_U13
A1_K01

Cel 1 Cel 2 W1 W2 W3 W4
W5 N1 N2 F1 F2 F3 P1

EK3

A1_W02
A1_W08
A1_W26
A1_U05
A1_U12
A1_U13
A1_K01

Cel 2 W1 W2 W3 W4
W5 L1 L2 L3 N1 N2 F1 F2 F3 P1

EK4

A1_W02
A1_W08
A1_W26
A1_U05
A1_U12
A1_U13
A1_K01

Cel 2 W1 W2 W3 W4
W5 L1 L2 L3 N1 N2 F1 F2 F3 P1
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11 Wykaz literatury

Literatura podstawowa

[1 ] Blajer W. — Metody dynamiki układów wieloczłonowych, Radom, 1998, Politechnika Radomska

[2 ] Frączek J.„ Wojtyra M. — Kinematyka układów wieloczłonowych, Warszawa, 2008, WNT

[3 ] Wojtyra M., Frączek J. — Metoda układów wieloczłonowych w dynamice mechanizmów, Warszawa, 2007,
Oficyna Wydawnicza Politechniki Warszawskiej

Literatura uzupełniająca

[1 ] Schiehlen W. (Ed.) — Multibody systems handbook, Berlin, 1990, Springer-Verlag

[2 ] Nikravesh P.E. — Planar multibody dynamics, Boca Raton, 2018, CRC Press

[3 ] Moon F.C. — Applied dynamics with applications to multibody and mechatronic systems, Weinheim, 2008,
Wiley-VCH Verl

12 Informacje o nauczycielach akademickich

Osoba odpowiedzialna za kartę

dr inż. Urszula, Elżbieta Ferdek (kontakt: uferdek@mech.pk.edu.pl)

Osoby prowadzące przedmiot

1 dr inż. Elżbieta Augustyn (kontakt: elzbieta.augustyn@pk.edu.pl)

2 mgr inż. Gabriela Chwalik-Pilszyk (kontakt: gabriela.chwalik@pk.edu.pl)

3 dr hab. inż. Marek Stanisław Kozień (kontakt: kozien@mech.pk.edu.pl)

4 dr inż. Urszula Ferdek (kontakt: urszula.ferdek@pk.edu.pl)

13 Zatwierdzenie karty przedmiotu do realizacji

(miejscowość, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

Przyjmuję do realizacji (data i podpisy osób prowadzących przedmiot)
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