Karta (sylabus) modulu/przedmiotu

Budownictwo
(Nazwa kierunku studiow)

Studia | Stopnia

Przedmiot: | Mechanika teoretyczna | Theoretical mechanics
Rok: | | Semestr: 2
MK_12
Rodzaje zajed i liczba godzin: Studia stacjonarne Studia niestacjonarne
Wyktad 45
Cwiczenia 30
Laboratorium
Projekt 15
Liczba punktéw ECTS: 5

Cel przedmiotu

C1

Zapoznanie studentow z prawami mechaniki w zakresie statyki, kinematyki i dynamiki.

C2

Zapoznanie studentow z metodami obliczen wielkos$ci mechanicznych z zakresu statyki
kinematyki i dynamiki w oparciu o prawa mechaniki.

C3

Opanowanie umiejetnosci rozwiazywania zagadnien mechanicznych z zakresu statyki
kinematyki i dynamiki bryty.

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji

1 | Ma podstawowa wiedzg¢ z fizyki w zakresie statyki kinematyki i dynamiki punktu.
5 Ma umieje¢tnos$¢ stosowania prostych narzedzi matematycznych w zakresie rachunku
catkowego 1 rozniczkowego oraz funkcji trygonometrycznych.
Efekty ksztalcenia
W zakresie wiedzy:
Ma wiedze dotyczaca wyznaczania reakcji w podporach belek, ram oraz w zakresie
EK1 | wyznaczania sit wewngtrznych w kratownicach ptaskich i prostych belkach
dwupodporowych.
EK2 | Ma wiedz¢ w zakresie kinematyki ruchu ptaskiego, ruchu ztozonego.
EK3 | Ma wiedz¢ w zakresie dynamiki ciata sztywnego.
W zakresie umiejetnosci:
EK4 Potrafi oblicza¢ reakcje w podporach belek, ram oraz wyznacza¢ sity wewnetrzne

w kratownicach ptaskich i prostych przypadkach belek dwupodporowych.

EKS5 | Potrafi rozwigzywacé proste zagadnienia mechaniczne z zakresu kinematyki.

EK6 | Potrafi rozwigzywac proste zagadnienia mechaniczne z zakresu dynamiki.
W zakresie kompetencji spolecznych:
EK7 Wykazuje gotowo$¢ do rozwijania swojej wiedzy 1 umiejetnosci przez systematyczng

prace oraz samoksztatcenie.
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Tresci programowe przedmiotu

Forma zaje¢ - wyklady

Treséci programowe Liczba
godzin
W1 | Wigzy i ich reakcje. 2
W2 Ptaski zbiezny uktad sit. Rzut sity na o§. Warunki réwnowagi: analityczne 9
1 wykresiny.
W3 Moment sity wzgledem punktu. Ptaski dowolny uktad sit. Analityczne 2
warunki rownowagi. Para sit i jej wlasnosci.
W4 | Kratownice plaskie. 2
Tarcie §lizgowe. Zagadnienie rownowagi z uwzglednieniem tarcia
W5 | . . T . 2
slizgowego. Srodek cigzkosci linii oraz figury plaskie;j.
W6 Rzut sity na trzy osie uktadu wspotrzgdnych. Przestrzenny zbiezny uktad 9
sil. Analityczne warunki rownowagi.
W7 Moment sity wzgledem osi. Przestrzenny dowolny uktad sit. Analityczne 3
warunki rownowagi.
Roéwnania ruchu punktu we wspotrzednych prostokatnych. Predkos¢
W8 | punktu w ruchu krzywoliniowym. Predkos¢ jako pochodna wektora 2
potozenia punktu.
W9 Przyspieszenie punktu. Przy$pieszenie styczne i normalne w ruchu 9
krzywoliniowym.
Wiadomosci og6lne o ruchu ciata sztywnego. Ruch postepowy i obrotowy.
W10 iy . . . :
Predko$¢ katowa i1 przy$pieszenie katowe jako wektor. 2
W11 | Wiadomosci ogolne o ruchu ptaskim. Twierdzenie o rzutach predkosci. 2
W12 Ruch ptaski jako obrot wzgledem chwilowego srodka obrotu. Ruch ptaski 3
jako ztozenie ruchu postepowego i obrotowego.
Wiadomosci ogdlne o ruchu wzglednym. Sktadanie predkos$ci
W13 | . . , 4
1 przy$pieszen punktu w ruchu wzglednym.
Dynamiczne rownanie ruchu punktu materialnego w uktadzie
W14 . 2
wspoirzednych prostokatnych.
Praca 1 moc sity. Zasada zachowania energii mechanicznej. Ped i moment
W15 . 2
pedu punktu materialnego.
Geometria mas. Moment bezwtadnosci ciata materialnego. Twierdzenie
W16 : 2
Steinera.
Ped 1 kret uktadu punktéw materialnych. Energia kinetyczna uktadu
W17 . . 4
punktéw materialnych.
W18 | Dynamiczne rownanie ruchu obrotowego. 3
W19 | Drgania swobodne pod dziataniem sily sprezystosci. Rezonans drgan. 2
Suma godzin: 45
Forma zaje€ - ¢wiczenia
Tresci programowe Liczba
godzin
. Rozwigzywanie plaskiego zbieznego uktadu sil metoda analityczna
Cwl |. , 2
1 wykreslng.
CW2 | Obliczanie reakcji w podporach ciat bedacych pod dziataniem par sit. 1
CW3 Obliczanie reakcji w belkach dwupodporowych obcigzonych sitami 4
skupionymi, obcigzeniem ciggtym oraz parg sil.
CW4 | Rozwiazywanie kratownic ptaskich. 3
CW5 | Obliczanie reakcji w uktadach przestrzennych zbieznych i dowolnych. 4
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Obliczanie predkosci i przys$pieszen w prostokatnym uktadzie

CW6 , 1
wspotrzednych.
. Obliczanie przyspieszen normalnych i stycznych w ruchu
Cw7 I 5
krzywoliniowym.
. Obliczanie predkosci w ruchu ptaskim za pomocg twierdzenia o rzutach
CW8 L ) . 2
predkosci oraz chwilowego $rodka obrotu.
, Obliczanie predkosci 1 przyspieszen w ruchu ptaskim traktowanym jako
CwW9 . . 2
ztozenie ruchu obrotowego i1 postgpowego.
CW10 | Wyznaczanie predkosci i przyspieszen w ruchu ztozonym. 2
CW11 | Obliczanie pracy sity zmiennej, energii odksztalcenia sprezystego. 1
CW12 | Obliczanie masowych momentoéw bezwtadnosci bryt obrotowych. 1
. Obliczanie przyspieszen w uktadach ztozonych z wykorzystaniem
CwWi13 . ; . 2
dynamicznego réwnania ruchu obrotowego.
CW14 | Wyznaczanie okresu drgan wasnych. 2
Suma godzin: 30
Forma zaje¢ - projekty
Tresci programowe Liczba
godzin
Wyznaczenie sit w pretach kratownicy ptaskiej metoda zréwnowazenia
P1 | weztow. Sprawdzenie poprawnosci rozwigzania w wybranych pretach metoda 4
Rittera.
P2 Wyznaczenie reakcji w podporach belki. Sporzadzenie wykresu sit tngcych 4
oraz momentow zginajacych.
P3 | Wyznaczenie reakcji w podporach ramy. 4
P4 | Wyznaczenie wspotrzednych $rodka ciezkosci figury plaskie;j. 3
Suma godzin: 15

Metody i Srodki dydaktyczne

Wyktad tradycyjny. Wyktad z wykorzystaniem srodkow multimedialnych.

Cwiczenia audytoryjne — rozwiazywanie zadan.

Zbiory zadan z mechaniki ogolnej, kalkulatory.

AIWIN|F

Tematy projektow do samodzielnego wykonania.

Sposoby oceniania

Ocenianie ksztattujace

F1

Aktywne uczestnictwo na zajeciach projektowych.

Ocenianie podsumowujace

P1

Egzamin pisemny obejmujacy zagadnienia teoretyczne (W1-W19) trwajacy 90 minut.
Kryteria ocen: (50 — 60%) - 3.0, (61-70%) - 3.5, (41-80%) - 4.0, (81-90%) - 4.5, (91-

1009%) - 5.0.

P2

Kolokwium z éwiczen obejmujace (CW1-CW5).

Kryteria ocen: (50 — 60%) - 3.0, (61-70%) - 3.5, (41-80%) - 4.0, (81-90%) - 4.5, (91-

100%) - 5.0.

P3

Kolokwium z ¢wiczen obejmujace (CW6-CW14).

Kryteria ocen: (50 — 60%) - 3.0, (61-70%) - 3.5, (41-80%) - 4.0, (81-90%) - 4.5, (91-

1009%) - 5.0.

P4

Ocena z ¢wiczen projektowych jest Srednig ocen z czterech prac projektowych.

PS

Ocena z ¢wiczen audytoryjnych jest Srednig z P2, P3.
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P6 | Ocena z przedmiotu jest §rednig z P1, P4, P5.

P7 | Warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest uzyskanie ocen pozytywnych z ¢wiczen.

Obciazenie praca studenta

Forma aktywno$ci

Srednia liczba godzin na realizowanie

aktywnosci

Godziny kontaktowe z wyktadowca, realizowane
w formie zaje¢¢ dydaktycznych — tgczna liczba 90
godzin w semestrze.
Godziny kontaktowe z wyktadowcg realizowane
w formie np. konsultacji — taczna liczba godzin 3
W semestrze.
Przygotowanie si¢ do zaje¢ — taczna liczba godzin 16
W semestrze.
Wykonanie samodzielne projektow — taczna liczba 16
godzin w semestrze.

Suma 125
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla przedmiotu 5

Literatura podstawowa i uzupelniajaca

Leyko J.: Mechanika ogo6lna tom 11 11

Leyko J.: Zbior zadan z mechaniki ogolnej tom Ii 11

Niezgodzinski M., Niezgodzinski T.: Zbiér zadan z mechaniki ogdlnej

Alw|N|R

Siuta W.: Mechanika techniczna

Macierz efektow ksztalcenia

Odniesienie danego
efektu ksztalcenia do Metod
Efekt efektow Cele Tresci i & dk)i/ Sposoby
ksztalcenia | zdefiniowanych dla | przedmiotu | programowe >To oceniania
dydaktyczne
catego programu
(PEK)
B1A-WO05
EK1 B1A-WO1 +++ C1,C2,C3 | W1-W7 1 F1,P2
B1A-WO05
EK2 B1A-WO1 +++ C1,C2,C3 | W8-W13 1 P1,P2,P3
B1A-WO05
EK3 BLA-WO1 ++ C1,C2,C3 | W14 -W19 1 P1,P2,P3
P1, P2, P3, P1,P2,P3,
EKA | oraUos |+ |clLcacs | 2,34 P4, P5,
- CWI - CW5 P6, P7
P1,P2,P3,
Eks | BHAU0d L lcicac3 | Ewe-¢wio| 2, 3,4 P4, PS5,
B1A _UO03
- P6, P7
B1A_U04 CWI1 -
EKG6 B1A_UO03 ++ C1,C2,C3 CW14 2,3 P1,P2,P3
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Ek7 | BIAKOL 1, c1,c2,c3 |SWI-CWId1, 5 3 P1,P2,P3
B1A K09 W1-Ww19
Formy oceny - szczegoly
Na oceng 2 Na oceng 3 Na oceng 3+ Na oceng 4 Na oceng 4+ Na oceng 5
(ndst) (dst) (dst+) (db) (db+) (bdb)
Nie ma Ma Ma Ma dobrg Ma dobrg Ma bardzo
wiedzy na podstawowa podstawowa wiedze wiedze dobra wiedze
temat wigzow | wiedzg wiedze w zakresie w zakresie w zakresie
oraz w zakresie w zakresie wyznaczania wyznaczania wyznaczania
w zakresie wyznaczania | wyznaczania reakcji reakcji reakcji
obliczania reakcji reakcji w podporach w podporach w podporach
reakcji w podporach w podporach belek, ram belek, ram oraz | belek, ram oraz
w podporach belek i ram. belek, ram oraz w zakresie w zakresie
belek i ram. Poprawnie oraz w zakresie wyznaczania sit | wyznaczania sit
definiuje w zakresie wyznaczania wewngtrznych wewngtrznych
wigzy. wyznaczania sit w prostych W prostych
EK1 sit wewnetrznych | belkach belkach
wewnetrznych | w prostych dwupodporowy | dwupodporowy
w prostych belkach ch ch
belkach dwupodporow | i kratownicach i kratownicach
dwupodporow | ych ptaskich. ptaskich.
ych. i kratownicach | Poprawnie Poprawnie
ptaskich. definiuje definiuje
wielkosci wielkosci
mechaniczne. mechaniczne
Wyznacza
reakcje
w uktadach
przestrzennych.
Nie ma Ma Ma Ma dobrg Ma dobrg Ma bardzo
wiedzy na podstawowa podstawowa wiedze na wiedze na temat | dobrg wiedze na
temat opisu wiedze na wiedze na temat opisu opisu ruchu temat opisu
ruchu punktu | temat opisu temat opisu ruchu punktu punktu we ruchu punktu
we ruchu punktu | ruchu punktu | we wspétrzednych | we
wspotrzgdnye | we we wspotrzgdnye | prostokatnych. wspotrzgdnych
wspoélrzednyc | wspotrzednyc Omawia prostokatnych.
prostokatnych | h h prostokatnych. | parametryczne Wyczerpujaco
Nie ma prostokatnych | prostokatnych. | Definiuje rébwnania ruchu | omawia
podstawowej Ma Interpretuje sktadowe oraz rownanie parametryczne
wiedzy podstawowa graficznie predkosci toru w postaci réwnania ruchu
w zakresie wiedze ruch punktu i przys$pieszen | ogélnej oraz rOwnanie
ruchu w zakresie we we Ma dobrg toru w postaci
ptaskiego ciata | ruchu wspotrzednyc | wspotrzednyc | wiedze 0golnej.
EK2 | sztywnego plaskiego ciata | h w zakresie Ma bardzo
oraz ruchu sztywnego. prostokatnych | prostokatnych | ruchu plaskiego | dobra wiedze
ztozonego. Interpretuje Ma Ma dobra ciata sztywnego. | w zakresie
ruch ptaski podstawowg wiedze Interpretuje ruch | ruchu ptaskiego
jako obrot wiedze w zakresie ptaski jako ciata sztywnego.
wzgledem w zakresie ruchu obrot wzgledem | Interpretuje ruch
chwilowego ruchu ptaskiego ciata | chwilowego ptaski jako
srodka obrotu | ptaskiego ciata | sztywnego. srodka obrotu obrot wzgledem
Definiuje ruch | sztywnego. Interpretuje oraz ztozenie chwilowego
ztozony. Interpretuje ruch ptaski dwoch ruchow $rodka obrotu
ruch ptaski jako obrot w zakresie oraz ztozenie
jako obrot wzgledem wyznaczania dwoch ruchow
wzgledem chwilowego predkosci. w zakresie
chwilowego $rodka obrotu | Definiuje wyznaczania
srodka obrotu | oraz zlozenie pojecie ruchu predkosci

86




oraz zlozenie dwoch ruchow | wzglednego. i przyspieszen.
dwdch Definiuje unoszenia Definiuje
ruchow. predkos¢ i bezwzgledneg | pojecie ruchu
Definiuje i 0. wzglednego,
predkosé przy$pieszenie unoszenia
w ruchu w ruchu i bezwzgledneg
ztozonym. ztozonym. 0.
Nie ma Ma Ma Ma dobrg Ma dobrg Ma bardzo
podstawowej podstawowa podstawowa wiedze na wiedze na temat | dobrg wiedze na
wiedzy wiedze na wiedze na temat drugiej drugiej zasady temat drugiej
w zakresie temat drugiej temat drugiej zasady dynamiki dla zasady
dynamiki ciata | zasady zasady dynamiki dla ruchu dynamiki dla
sztywnego. dynamiki dla | dynamikidla | ruchu obrotowego ruchu
ruchu ruchu obrotowego oraz geometrii obrotowego
obrotowego. obrotowego. oraz geometrii | mas, oraz geometrii
EK3 Definiuje mas. Rozumie | zastosowania mas,
pojecie twierdzenie zasady zastosowania
masowego Steinera. zachowania zasady
momentu energii zachowania
bezwtladnosci. mechanicznej energii
w mechanicznej.
rozwiazywaniu
zagadnien
dynamiki.
Nie potrafi Poprawnie Poprawnie Poprawnie Poprawnie Poprawnie
zdefiniowaé definiuje definiuje definiuje definiuje wigzy | definiuje wigzy
WiezOW oraz wigzy oraz wigzy oraz wiezy Wyznacza Wyznacza
obliczy¢ oblicza oblicza Wyznacza reakcje reakcje
reakcji reakcje reakcje reakcje w uktadach w uktadach
w prostych W prostych W prostych w uktadach ztozonych. ztozonych.
belkach belkach belkach ztozonych. Wyznacza sity Wyznacza sity
dwupodporow | dwupodporow | dwupodporow | Wyznacza sity | wewngtrzne wewnetrzne
ych. ych. ychi ramach. | wewngtrzne w prostych w prostych
Wyznacza sity | w prostych belkach belkach
wewngtrzne belkach dwupodporowy | dwupodporowy
w prostych dwupodporow | ch oraz ch oraz
EK4 belkach ych oraz kratownicach kratownicach
dwupodporow | kratownicach | ptaskich. ptaskich.
ych. ptaskich. Wyznacza Wyznacza
reakcje reakcje
w uktadach w uktadach
przestrzennych. | przestrzennych.
Potrafi
rozwigzywac
zagadnienia
z
uwzglednieniem
tarcia
slizgowego.
Nie potrafi Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi
obliczy¢ obliczy¢ obliczy¢ samodzielnie | samodzielnie bezblednie
predkosci predkosé predkosé uktada¢ uktada¢ samodzielnie
i i i rownania rownania ruchu | uktadaé
przys$pieszenia | przyS$pieszenie | przys$pieszenie | ruchu punktu réwnania ruchu
EK5 | punktu punktu punktu w prostych w ztozonych punktu
w oparciu W oparciu W oparciu przypadkach przypadkach w zlozonych
0 dane o0 dane 0 dane oraz oblicza¢ | oraz oblicza¢ przypadkach
parametryczne | parametryczne | parametryczne | predkosci predkosci oraz obliczaé
réwnania toru. | rOwnania toru | rOwnania toru | i i przyspieszenia. | predkosci
Nie potrafi w prostych w prostych przyspieszenia | Potrafi i przyspieszenia.
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obliczy¢ przypadkach: | przypadkach: . wyznaczy¢ Potrafi
predkosci ruch ruch Potrafi predkosé wyznaczy¢
ciala prostoliniowy, | prostoliniowy, | wyznaczy¢ w ruchu ptaskim | predkos¢
wykonujacego | na na predkos¢ réznymi w ruchu ptaskim
ruch ptaski lub | plaszczyznie. | plaszczyznie. | w ruchu metodami. réznymi
zlozony. Potrafi Potrafi znalez¢ | plaskim Potrafi metodami.
wyznaczy¢ réwnanie toru | réznymi wyznaczy¢ Potrafi
predkosé w postaci metodami. przyspieszenie wyznaczy¢
w ruchu ogolne;j. Potrafi dowolnego przyspieszenie
ptaskim co Potrafi wyznaczy¢ punktu dowolnego
najmniej jedng | wyznaczy¢ predkosc w uktadach punktu ciata
z metod. predkosé bezwzgledng prostych. wykonujacego
w ruchu w ruchu ruch plaski
plaskim co ztozonym. w uktadach
najmniej ztozonych.
dwiema
metodami.
Potrafi
wyznaczy¢
predkosé
bezwzgledna
w ruchu
ztozonym.
Nie potrafi Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi stosowaé | Potrafi stosowac
stosowac stosowac stosowac stosowac dynamiczne dynamiczne
dynamicznego | dynamiczne dynamiczne dynamiczne réwnanie ruchu | réwnanie ruchu
roOwnania réwnanie réwnanie roOwnanie postepowego postepowego
ruchu ruchu ruchu ruchu i obrotowego i obrotowego
postepowego postepowego postepowego postepowego oraz zasad¢ oraz zasadg
i obrotowego w celu i obrotowego i obrotowego zachowania zachowania
w celu wyznaczenia w celu oraz zasad¢ energii energii
wyznaczenia wielkosci wyznaczenia zachowania mechanicznej mechanicznej
EK6 wielkos$ci dynamicznych | wielko$ci energii w celu w celu
dynamicznych | i dynamicznych | mechanicznej | wyznaczenia wyznaczenia
i kinematyczny | i w celu wielkosci wielkosci
kinematyczny | ch w prostych | kinematyczny | wyznaczenia dynamicznych dynamicznych
ch. zagadnieniach | ch w prostych | wielkosci i i
dynamicznych | zagadnieniach | dynamicznych | kinematycznych | kinematycznych
dynamicznych | i w zagadnieniach | w zagadnieniach
kinematyczny | o $rednim 0 wysokim
ch w prostych | stopniu stopniu
zagadnieniach | trudnosci. trudnosci.
dynamicznych
Nie Przygotowuje | Przygotowuje | Dobrze Dobrze Bardzo dobrze
przygotowuje | sie do zajec sie do zaje¢ w | przygotowuje | przygotowuje przygotowuje
si¢ do zajed, w stopniu stopniu si¢ do zajec, si¢ do zajec, si¢ do zajed,
nie angazuje dostatecznym, | dostatecznym, | stara sig samodzielne samodzielne
sig nie angazuje stara si¢ samodzielne rozwigzuje rozwigzuje
w samodzielne | si¢ samodzielne rozwigzywac zadania zadania w czasie
rozwigzywani | W samodzielne | rozwigzywaé zadania w czasie ¢wiczen. Nie
EK7 | ezadan rozwigzywani | zadania w w czasie ¢wiczen. Nie potrzebuje
w czasie e zadan czasie ¢wiczen | ¢wiczen. potrzebuje pomocy
¢wiczen. w czasie Z pewna Potrzebuje pomocy prowadzacego.
¢wiczen. pomoca pomocy prowadzacego. | Wykazuje
prowadzacego | prowadzacego inicjatywe
w niewielkim w wyborze
zakresie. sposobu
rozwigzania.
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