Karta (sylabus) modutu/przedmiotu
INZYNIERIA BIOMEDYCZNA

Studia I stopnia
Przedmiot: Mechanika techniczna
Rodzaj przedmiotu: Kierunkowy
Kod przedmiotu: IB1 S03 21 01
Rok: I
Semestr: 3

Forma studiéw:

Studia stacjonarne

Rodzaj zajec i liczba godzin w semestrze:

60

Wyktad 30
Cwiczenia 30
Laboratorium -
Projekt -
Liczba punktéw ECTS: 4
Sposoéb zaliczenia: Egzamin / zaliczenie
Jezyk wykladowy: Jezyk polski
Cel przedmiotu

C1 Zapoznanie studenta z prawami mechaniki klasycznej, teoretycznej i stosowanej
C2 Przygotowanie studenta do korzystania z narzedzi inzynierskich opartych na prawach

mechaniki
C3 Zapoznanie studenta z metodami obliczerr ukltadéw mechanicznych

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnoéci i innych kompetencji
1 ‘ Znajomo$¢ praw i twierdzen matematycznych z algebry i trygonometrii
Efekty uczenia si¢

W zakresie wiedzy:
EK1 Student wyznacza reakgje w plaskich ukfadach ptaskich
EK2 Student formutuje réwnania réwnowagi ukladéw obcigzonych sitami skupionymi
EK3 Student wyznacza predkosci i przyspieszenia punktéw ukladu mechanicznego
EK4 Student stosuje prawa mechaniki w zagadnieniach technicznych

W zakresie umiejetnosci:
EK5 Student rozwiazuje zagadnienia rownowagi plaskiego ukladu sit
EK6 Student wyprowadza wnioski wynikajace z zastosowania praw mechaniki
EK7 Student Kklasyfikuje i rozwiazuje zagadnienia zwigzane =z predkoSciami i

przyspieszeniami elementéw maszyn

W zakresie kompetencji spotecznych
EK8 Jest Swiadomy zobowigzan spotecznych i gotowy do ich wypetniania

TreSci programowe przedmiotu

Forma zaje¢ - wyklady

Tresci programowe

W1 Wprowadzenie i pojecia podstawowe: sila, jednostki sily, modele cial, punkt
materialny, cialo doskonale sztywne. Zasady mechaniki Newtona, aksjomaty statyki.




Wiezy iich reakcje.

W2 Plaski zbiezny uklad sil. Warunki réwnowagi plaskiego ukladu sit zbieznych,
twierdzenie o trzech sitach. Tarcie i prawa tarcia. Moment sily wzgledem punktu.

W3 Redukcja ptaskiego dowolnego ukladu sit - moment gtéwny, wektor gtéwny. Warunki
rownowagi plaskiego dowolnego ukiadu sit. Kratownice plaskie.

W4 Przestrzenny zbiezny i dowolny uklad sil. Wypadkowa przestrzennego zbieznego
ukladu sil; warunki réwnowagi.

W5 Srodek sit rownolegtych. Srodek ciezkosci. Kinematyka punktu. Tor ruchu punktu.

W6 Ruch prostoliniowy punktu. Predkoé¢ i przyspieszenie w ruchu prostoliniowym.

W7 Ruch krzywoliniowy. Predkosci i przyspieszenia w ruchu krzywoliniowym
Przyspieszenie styczne i normalne do toru, promien krzywizny toru

W8 Rzut ukosdny. Predkos¢ i przyspieszenie katowe. Ruch wzgledny punktuy,
przyspieszenie Coriolisa. Kinematyka ciala sztywnego, pojecie stopni swobody.

W9 Twierdzenie o prostej sztywnej. Ruch obrotowy wokoét stalej osi. Ruch plaski ciata
sztywnego. Chwilowy Srodek obrotu i przyspieszen.

W10 Ruch zlozony, wyznaczanie predkosci i przyspieszenia wybranego punktu ciata
sztywnego. Dynamika punktu w ruchu krzywoliniowym, dynamika ruchu
wzglednego. Sita bezwladnosci i reakcje dynamiczne wywolane sitami bezwladnosci

W11 Teoria masowych momentéw bezwladnosci. Twierdzenie Steinera. Dynamika ukladu
punktéw materialnych. Ped punktu i ukladu punktéw materialnych oraz prawo jego
zmiennosci.

W12 Ruch Srodka masy. Kret punktu i ukladu punktéw materialnych i prawo jego
zmienno$ci. Praca i moc sity.

W13 Energia kinetyczna ukladu punktéw materialnych. Twierdzenie Koeniga. Zasada
zachowania energii mechanicznej. Twierdzenie o przyroécie energii kinetyczne;.
Dynamika ciata sztywnego w ruchu postepowym, obrotowym i ptaskim

W14 Zalozenia liniowej teorii drgan. Modelowanie ukladéw mechanicznych. Drgania
nietlumione i thumione oporem wiskotycznym.

Forma zajec¢ - ¢wiczenia

CW1 Przykiady obliczeniowe. Zasady mechaniki Newtona, aksjomaty statyki. Wiezy i ich
reakgje.

CW2 Przykiady obliczeniowe: Plaski zbiezny uklad sit. Warunki ré6wnowagi plaskiego
ukladu sil zbieznych, twierdzenie o trzech sitach. Tarcie i prawa tarcia. Moment sity
wzgledem punktu.

CW3 Przyklady obliczeniowe: Redukcja plaskiego dowolnego ukladu sit - moment gtéwny,
wektor gléwny. Warunki réwnowagi plaskiego dowolnego ukladu sil. Kratownice
plaskie.

Cw4 Przyklady obliczeniowe: Przestrzenny zbiezny i dowolny uklad sit. Wypadkowa
przestrzennego zbieznego ukladu sil; warunki réwnowagi.

CW5 Przyklady obliczeniowe: Srodek sit réwnolegtych. Srodek ciezkosci. Kinematyka
punktu. Tor ruchu punktu.

CW6 Przykiady obliczeniowe: Ruch prostoliniowy punktu. Predkoé¢ i przyspieszenie w
ruchu prostoliniowym. 1 kolokwium zaliczeniowe

CW7 Przyklady obliczeniowe: Predkosci i przyspieszenia w ruchu krzywoliniowym.
Przyspieszenie styczne i normalne do toru, promien krzywizny toru

CW8 Przyklady obliczeniowe: Rzut ukos$ny. Predkos$¢ i przyspieszenie katowe. Ruch
wzgledny punktu, przyspieszenie Coriolisa. Kinematyka ciala sztywnego, pojecie
stopni swobody.

CW9 Przykiady obliczeniowe: Twierdzenie o prostej sztywnej. Ruch obrotowy wokoét stalej

osi. Ruch ptaski ciala sztywnego. Chwilowy srodek obrotu i przyspieszeni.




CW10 | Wyznaczanie predkosci i przyspieszenia wybranego punktu w ruchu zlozonym.
Dynamika punktu w ruchu krzywoliniowym, dynamika ruchu wzglednego. Sila
bezwladnosci i reakcje dynamiczne wywolane sitami bezwtadnosci

CW11 | Obliczanie masowych momentéw bezwladnosci. Twierdzenie Steinera. Dynamika
ukltadu punktéw materialnych. Ped punktu i uktadu punktéw materialnych oraz
prawo jego zmiennosci.

CW12 | Przyklady obliczeniowe: Ruch érodka masy. Kret punktu i ukladu punktéw 2
materialnych i prawo jego zmienno$ci. Praca i moc sily.

CW13 | Przyklady obliczeniowe: Energia kinetyczna uktadu punktéw materialnych. Zasada
zachowania energii mechanicznej. Twierdzenie o przyroécie energii kinetyczne;.
Dynamika ciata w ruchu postepowym, obrotowym i pfaskim

CW14 | Przyklady obliczeniowe: ZaloZenia liniowej teorii drgan. Modelowanie uktadow
mechanicznych. Drgania niettlumione i ttumione oporem wiskotycznym.

Metody dydaktyczne
1 Wyktad prowadzony klasyczng metoda na tablicy
2 Cwiczenia prowadzone klasyczna metoda, zadania rozwigzywane na tablicy
Metody i kryteria oceny
Symbol Opis metody oceny Prég zaliczeniowy
metody oceny
O1 Zaliczenie pisemne z ¢wiczen 51%
02 Egzamin 60%
Literatura podstawowa
1 J. Leyko, Mechanika ogo6lna, tom I'i I, PWN, Warszawa 2005
2 Z.Engel, J. Giergiel, Mechanika ogélna, tom I'i II, PWN, Warszawa 1990
3 J. Leyko, J. Szmelter, Zbiér zadarh z mechaniki ogélnej, tom II, PWN, Warszawa 1983
4 W. Mieszczerski, Zbiér zadan z mechaniki, PWN, Warszawa 1969
5 K. Szabelski, Zbiér zadarn z drgan mechanicznych. Wydawnictwo Politechniki
Lubelskiej, Lublin 1994.
6 Z. Osinski, Teoria drgar. PWN, Warszawa 1978.
Literatura uzupelniajaca

1 Kurnik W.: Wyklady z mechaniki, Wydawnictwa Politechniki Warszawskiej, 2000
2 Giergiel J., Uhl T.: Zbiér zadar z mechaniki ogélnej. PWN, Warszawa 1980

Obciagzenie praca studenta

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie

aktywnosci

Godziny kontaktowe z Wykladowca, 60

w tym:

udzial w wyktadach 30

udzial w laboratoriach 30

Praca wlasna studenta, w tym: 40

przygotowanie do ¢wiczen 20

przygotowanie do egzaminu 20

taczny czas pracy studenta 100

Sumaryczna liczba punktéw ECTS dla 4

przedmiotu




Macierz efektéw uczenia sie

Odniesienie
danego efektu
Efekt uczenia sie do Cele Tresci d dl\:lf’focc:izyn Metod
uczenia sie efektow przedmiotu programowe y o y y oceny
zdefiniowanych dla
kierunku studiow
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EK1 IB1A_WO05 C1,C2,C3 Cvef\fll_—g\%ﬁ 4 1,2 01,02
IB1A_W07
IB1A_W04
EK 2 IB1A_WO05 C1,C2,C3 Cvﬁtf\fll_—gv&ﬁ 4 1,2 01,02
IB1A_W16
IB1A_W04
EK3 IB1A_WO05 C1,C2,C3 Cvﬁtf\fll_—gv&ﬁ 4 1,2 01,02
IB1A_W16
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EK4 IB1A_WO05 C1,C2,C3 va\fll-—gv&i 4 1,2 01,02
IB1A_W16
IB1A_UO03
EK5 IB1A_UO05 C1,C2,C3 Cv\tf\fll-—gvvl\fi 4 1,2 01,02
IB1A_U07
IB1A_U07 W1- W14 01,02
EKe IB1A_U10 1,2 CW1-CW14 12
IB1A_U14 W1- W14 01,02
Bk IB1A_U13 12 CW1-CW14 12
IB1A_KO03 W1- W14 01,02
EKS IB1A_K04 12 CW1-CW14 12
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