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Rodzaje zaje¢ i liczba godzin: Studia stacjonarne Studia niestacjonarne

Wyktad

18

Cwiczenia 18

Laboratorium

Projekt

Liczba punktow ECTS: 5

Cel przedmiotu

C1

Zapoznanie studentow z prawami mechaniki w zakresie kinematyki i dynamiki

C2 Zapoznanie studentéw z metodami obliczen wielkosci kinematycznych i dynamicznych w oparciu o
prawa mechaniki
C3 Opanowanie umiejetnosci rozwiazywania zagadniefi mechanicznych z zakresu kinematyki 1 dynamiki
bryty
Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci i innych kompetencji
1 Ma podstawowa wiedze z fizyki w zakresie kinematyki 1 dynamiki punktu
2 Ma umiejetnosc stosowania prostych narzedzi matematycznych w zakresie rachunku catkowego i
rozniczkowego
Efekty ksztalcenia
W zakresie wiedzy:
EK1 Ma wiedz¢ w zakresie opisu ruchu punktu we wspolrzednych prostokatnych
EK2 Ma wiedze w zakresie ruchu plaskiego ciala sztywnego oraz ruchu zlozonego
EK3 Ma wiedze w zakresie dynamiki ciala sztywnego
W zakresie umiejetnosci:
EK4 Potrafi analizowa¢ ruch punktu we wspoélrzednych prostokatnych
EK5 Potrafi wyznacza¢ predkosci i przyspieszenia w ruchu plaskim oraz zlozonym
EK6 Potrafi stosowa¢ dynamiczne réwnanie ruchu postepowego i obrotowego oraz zasade zachowania
energii mechanicznej do rozwiazywania zagadnienn dynamicznych
W zakresie kompetencji spolecznych:
EK7 Wykazuje gotowosé do rozwijania swojej wiedzy 1 umiejetnosci przez systematyczna pracg oraz
samoksztalcenie
Tresci programowe przedmiotu
Forma zaje¢ - wyklady
Tresci programowe Liczba godzin
Wi Roéwnania ruchu punktu we wspolrzednych prostokatnych. 1
Predkosé punktu w ruchu krzywoliniowym. Predkosé jako
pochodna wektora polozenia punktu
w2 Przyspieszenie punktu. Przyspieszenie styczne i normalne w 2
ruchu krzywoliniowym
w3 Wiadomosci ogolne o ruchu ciala sztywnego. Ruch
postepowy i obrotowy. Predkosc katowa i1 przyspieszenie 1
katowe jako wektor.
w4 Wiadomosci ogolne o ruchu plaskim. Twierdzenie o rzutach 1
predkosci.
W5 Ruch plaski jako obrot wzgledem chwilowego srodka 2
obrotu. Ruch plaski jako zlozenie ruchu postepowego i
obrotowego
W6 Wiadomosci ogdlne o ruchu wzglednym. Skladanie 2




predkosci i przy$pieszen punktu w ruchu wzglednym.
Przyspieszenie Coriolisa
W7 Dynamiczne réwnanie ruchu punktu materialnego w 1
uktadzie wspolrzednych prostokatnych
W8 Praca i moc sily. Zasada zachowania energii mechanicznej. 2
Ped i moment pedu punktu materialnego.
w9 Geometria mas. Moment bezwladnosci ciata materialnego. 1
Twierdzenie Steinera.
W10 Ped i kret uktadu punktow materialnych. Energia kinetyczna 2
uktadu punktow materialnych.
Wil Dynamiczne rownanie ruchu obrotowego 2
W12 Drgania swobodne pod dziataniem sily sprezystosci 1
Suma godzin: 18
Forma zajec¢ - ¢wiczenia
Tresci programowe Liczba godzin
CW1 Obliczanie predkosci i przyspieszen we wspohzednych 1
prostokatnych
CW2 Obliczanie przys$pieszen normalnych i stycznych w ruchu 2
krzywoliniowym oraz obrotowym
CW3 Obliczanie predkosci w ruchu plaskim za pomoca 2
twierdzenia o rzutach predkosci oraz chwilowego srodka
obrotu
CW4 Obliczanie predkosci i przyspieszen w ruchu plaskim 2
traktowanym jako zlozenie ruchu obrotowego i postgpowego
CW5 Wyznaczanie predkosci i1 przys$pieszen w ruchu zlozonym. 2
Wyznaczanie przyspieszenia Coriolisa
CW6 Wiyznaczanie przyspieszen ukladu punktow materialnych za 2
pomoca dynamicznego rownania ruchu postepowego
CW7 Obliczanie pracy sity zmiennej, sity odksztalcenia 2
sprezystego
CW$ Obliczanie masowych momentéw bezwladnosci bryt 1
obrotowych
CW9 Obliczanie przyspieszen w uktadach zlozonych 2
z wykorzystaniem dynamicznego réwnania ruchu
obrotowego
CW10 Wyznaczanie okresu drgan wlasnych 2
Suma godzin: 18
Metody i Srodki dydaktyczne
1 Wryklad tradycyjny. Wyklad z wykorzystaniem srodkow multimedialnych.
2 Cwiczenia audytoryjne — rozwiazywanie zadan
3 Zbiory zadan z mechaniki ogdlnej, kalkulatory.
Sposoby oceniania
Ocenianie ksztaltujace
F1 | Sprawdzian pisemny lub ustny obejmujacy zagadnienia realizowane na ¢wiczeniach audytoryjnych

Ocenianie podsumowujace

P1 Egzamin pisemny obejmujacy zagadnienia teoretyczne (W1-W12) trwajacy 90 minut.
Kryteria ocen: (50 — 60%)-3.0, (61-70%)-3.5, (41-80%)-4.0, (81-90%) -4.5, (91-100%)-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 éwiczen obejmujace (CW6-CW10).

Kryteria ocen: (50 — 60%)-3.0, (61-70%)-3.5., (41-80%)-4.0, (81-90%) -4.5. (91-100%)-5.0

P4 Ocena z ¢wiczen jest $rednia z P2, P3

P5 Ocena z przedmiotu jest srednia z P1, P4

P6 Warunkiem dopuszczenia do egzaminu jest uzyskanie oceny pozytywnej z ¢wiczen.

ObciaZenie pracy studenta

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na realizowanie aktywnosci

Godziny kontaktowe z wykladowca, realizowane w
formie zajg¢ dydaktycznych — taczna liczba godzin w

semestrze.

36




Godziny kontaktowe z wykladowca realizowane w 3
formie konsultacji i egzaminu— taczna liczba godzin
W semestize
Godziny niekontaktowe - przygotowanie si¢ do zajec 86
Suma 125
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla 5
przedmiotu
Literatura podstawowa i uzupelniajaca
1 Leyko J.: ,,Mechanika ogdlna tom Ii IT”,
2 Leyko I.: ,,Zbior zadari  mechaniki ogolnej tom Ii IT”,
3 Niezgodzinski M., Niezgodzinski T.: ,, Zbior zadan 7 mechaniki ogolnej”,
4 Siuta W.: ,, Mechanika techniczna™.
Macierz efektow ksztalcenia
Odniesienie danego efektu
feok ksztalcenia do efektow d
E et tt zdefiniowanych dla calego Cele Tresci .Me:;)k.y Sposoby
sztalc : 1 srodki %
rogramu (PEK : X
i progr ( ) przedmiotu programowe dydaktyezne oceniania
: MBMI1A-W04 ++
EK1 MBMI1A-W02 4 Cl,C2 W1,W2 1 F1,P2
= MBMI1A-W04 -+
EK2 MBMIA-W02 | C1,C2 W3,W4,W5 1 P1,P2,P3
MBMI1A-W04 +H+ W7,W8, W9, W10,W
EK3 MBMIA-WO2 i CImC2 1 1 P1,P2,P3
MBMI1A-UO08 + ) .
. 2
EK4 MBMIA-U07 % cres CW1, CW2 23 P1,P2,P3
MBMI1A-U08 +++ I I s
EK5 MBMI1A-U07 - C1,C3 CW3, CW4, CW5 23 P1,P2.P3
MBM1A-U08 e CW6, CW7, CW9,
EK6 MBMIA-U07 \. C1,C3 EW10 2.3 P1,P2.P3
MBM1A-K01 + CW1-CW10
: 2
EK7 MBMI1A-K03 i cLC2:.C3 WI1-W10 1,23 P1,P2.P3
Formy oceny - szczegoly
Na oceng 2 Na oceng 3+ Na oceng 4 Na oceng 4+ Na oceng 5 (bdb)
(ndst) Naoceng 3 (dst) | (o4 (db) (db+)
Nie ma Ma podstawowa | Ma Ma dobra Ma dobra Ma bardzo dobra
wiedzy na wiedze na temat | podstawowa wiedze na wiedze na wiedze na temat opisu
temat opisu | opisu ruchu wiedze na temat opisu temat opisu ruchu punktu we
ruchu punktu | punktu we temat opisu ruchu punktu | ruchu punktu | wspohrzednych
we wspélrzednych | ruchu punktu | we we prostokatnych.
wspolrzedny | prostokatnych we wspohzednye | wspolrzednye | Wyczerpujaco omawia
EK1 ch wspolrzednye | h h parametryczne
prostokatnyc h prostokatnych. | prostokatnych. | réwnania ruchu oraz
h prostokatnych. | Definiuje Omawia rownanie toru w postaci
Interpretuje skladowe parametryczne | ogolne;j.
graficznie predkosci i rownania
ruch punktu przyspieszen ruchu oraz
we we réwnanie toru




wspolrzednyce | wspéhzednye | w postaci
h h ogolnej
prostokatnych | prostokatnych
Ma Ma bardzo dobra
} Ma podstawowa | podstawowa Ma dobra Ma dobra wiedze w zakresie
Nie ma . . . . - .
odstawowe; wwdzg w wwdzg:: W Wledz? W w1edz? W ruchu plaskiego ciala _
fv iedz zakresie ruchu zakresie ruchu | zakresie ruchu | zakresie ruchu | sztywnego. Interpretuje
w2 akze sie plaskiego ciala | plaskiego ciala | plaskiego ciala | plaskiego ciata | ruch plaski jako obrot
ruchu sZtywnego. SZtywrego. SZtywnego. sZtywnego. wzgledem chwilowego
laskiego Interpretuje Interpretuje Interpretuje Interpretuje $rodka obrotu oraz
P! & ruch plaski jako | ruch plaski ruch plaski ruch ptaski zlozenie dwoch ruchow
ciala > ! . ; : = . . .
obrot wzgledem | jako obrot jako obrét jako obrot w zakresie wyznaczania
SZtywnego ; oy
orez sachad chwilowego wzg!t;dem wzg!e;dem wzg!t;dem prf;dko_sm i
Aozoneie srodka obrotu. chwilowego chwilowego chwilowego przyspieszen.
g0- Definiuje ruch srodka obrotu | srodka obrotu | srodka obrotu | Definiuje pojecie ruchu
zlozony. oraz zlozenie | oraz zlozenie | oraz zlozenie | wzglednego, unoszenia
dwoch ruchow | dwoch ruchéw | dwoch ruchéw | 1 bezwzglednego.
Definiuje Definiuje w zakresie Okresla przypadki
predkosc w predkosé 1 Wyznaczania Wwystepowania
ruchu przyspieszenie | predkosci. przyspieszenia
zlozonym w ruchu Definiuje Coriolisa
zlozonym. pojecie ruchu
wzglednego.
unoszenia
1 bezwzgledne
go. Okresla
przypadki
wystgpowania
przyspieszenia
Coriolisa
Nie ma Ma podstawowa Y Ma dobrg Ma flobid
y 3 podstawowa ; wiedze na Ma bardzo dobra
podstawowej | wiedzg na temat : wiedze na s : s
: 5 wiedze na L temat drugiej | wiedze na temat drugiej
wiedzy drugiej zasady i temat drugiej e
a 5 temat drugiej zasady zasady dynamiki dla
w zakresie dynamiki dla zasady &
52 zasady o dynamiki dla ruchu obrotowego oraz
dynamiki ruchu e dynamiki dla 2
3 dynamiki dla ruchu geometrii mas, metod
ciala obrotowego ruchu :
ruchu obrotowego zastosowania zasady
SZtywnego obrotowego o 3 G
obrotowego. .. | oraz geometrii | zachowania energii
i oraz geometri 3 5
Definiuje 4 mas, metod mechaniczne;j.
EK3 pojecie shnir pe I S astosowania
twierdzenie
masowego ; zasady
Steinera ;
momentu zachowania
bezwtadnosci. energii
mechanicznej
W
rozwiazywani
u zagadnien
dynamiki.
Nie potrafi Potrafi obliczy¢ | Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi bezblednie
obliczy¢ predkosé i obliczy¢ samodzielnie samodzielnie samodzielnie uktadac
predkosci i przyspieszenie | predkosc i uktadaé uktadaé rownania ruchu w
przyspieszen | punktu w przyspieszenie | rownania rownania zlozonych przypadkach
iapunktu w | oparciu o dane | punktuw ruchu w ruchu w oraz oblicza¢ predkosci
EK4 oparciu o parametryczne oparciu o dane | prostych zlozonych 1 przyspieszenia.
dane rownania toru w | parametryczne | przypadkach przypadkach
parametrycz | prostych rownania toru | oraz oblicza¢ | oraz obliczac¢
ne rownania | przypadkach: w prostych predkosci i predkosci i
toru. ruch przypadkach: | przyspieszenia | przyspieszenia
prostoliniowy, ruch




na plaszczyznie. | prostoliniowy,
na
plaszczyznie.
Potrafi znalez¢
réwnanie toru
W postaci
ogolnej.

EK5 Nie potrafi Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi wyznaczy¢
obliczy¢ wyznaczy¢ wyznaczy¢ wyznaczy¢ wyznaczy¢ predkosé w ruchu
predkosci predkosé w predkosé w predkosé w predkosé w plaskim roznymi
punktu ciala | ruchu plaskim ruchu plaskim | ruchu ptaskim | ruchu ptaskim | metodami. Potrafi
wykonujaceg | co najmniej €O najmniej roznymi roznymi wyznaczyc
o ruch plaski | jedng z metod dwiema metodami. metodami. przyspieszenie
lub zlozony. metodami. Potrafi Potrafi dowolnego punktu w

Potrafi wyznaczyc Wyznaczyc uktadach zlozonych
wyznaczyt predkosé przyspieszenie

predkosé bezwzgledna dowolnego

bezwzgledna w ruchu punktu w

w ruchu zlozonym. uktadach

zlozonym. prostych

EK6 Nie potrafi Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi Potrafi stosowac
stosowac stosowac stosowac stosowac stosowac dynamiczne réwnanie
dynamiczneg | dynamiczne dynamiczne dynamiczne dynamiczne ruchu postepowego i
o réwnania rownanie ruchu | réwnanie rownanie rownanie obrotowego oraz zasade
ruchu postepowego w | ruchu ruchu ruchu zachowania energii
postgpowego | celu postepowego 1 | postegpowego i | postgpowego i | mechanicznej w celu
i obrotowego | wyznaczenia obrotowego w | obrotowego obrotowego wyznaczenia wielkosci
w celu wielkosci celu oraz zasade oraz zasadeg dynamicznych i
wyznaczenia | dynamicznychi | wyznaczenia zachowania zachowania kinematycznych w
wielkosci kinematycznych | wielkosci energii energii zagadnieniach o
dynamicznyc | w prostych dynamicznych | mechanicznej | mechanicznej | wysokim stopniu
hi zagadnieniach i w celu w celu trudnosci.
kinematyczn | dynamicznych kinematyczny | wyznaczenia wyznaczenia
ych ch wprostych | wielkosci wielkosci

zagadnieniach | dynamicznych | dynamicznych
dynamicznych | i i
kinematyczny | kinematyczny
ch w prostych | chw
zagadnieniach | zagadnieniach
dynamicznych | o srednim
stopniu
trudnosci

EK7 Nie Przygotowuje Przygotowuje | Dobrze Dobrze Bardzo dobrze
przygotowuj | si¢ do zaje¢ w si¢ do zaje¢ w | przygotowuje | przygotowuje | przygotowuje sig¢ do
e sigdo stopniu stopniu sig do zajec, si¢ do zajec, zajec, samodzielne
zajec, nie dostatecznym, dostatecznym, | stara si¢ samodzielne rozwiazuje zadania w
angazuje si¢ | nie angazuje si¢ | stara sig samodzielne rozwiazuje czasie ¢wiczen. Nie
w w samodzielne | samodzielne rozwiazywac zadania w potrzebuje pomocy
samodzielne | rozwigzywanie | rozwigzywac zadania w czasie prowadzacego.
rozwigzywan | zadan w czasie | zadania w czasie ¢wiczen. Nie Wykazuje inicjatywe w
ie zadan w ¢éwiczen czasie ¢wiczen | ¢wiczen. potrzebuje wyborze sposobu
czasie Z pewna Potrzebuje pomocy rozwiazania
¢wiczen pomoca pomocy prowadzacego

prowadzacego | prowadzacego
w niewielkim
zakresie
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