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EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma wiedze w zakresie mechaniki, w szczegdlnosci wie-
Wo1 C!ze niezbedng do zrozumienia podgtawpwych Zja.}NISk MIBM1 W02
fizycznych wystepujacych w procesie wibroizolacji ukia- -
Wiedza dow uzbrojenia.
Ma wiedze dotyczgcg wykonania pomiaréw i estymacji
W02 |otrzymanych wynikéw w procesie wibroizolacji uktadéw MiBM1 W16
uzbrojenia.
Potrafi Swiadomie wykorzystywa¢ oprogramowanie
U0l |komputerowe w obszarze wibroizolacji uktadéw uzbroje- MiBM1_U02
nia.
Umiejetnosci Potrafi wykorzystac metody Ian.ahtyc;ne, numeryczne,
symulacyjne do formutowania i rozwigzywania zadan z
U02 | zakresu wibroizolacji uktadow uzbrojenia oraz potrafi MiBM1_U12
odpowiednio zinterpretowac i wykorzysta¢ wyniki ekspe-
rymentu.
Kompetencje KO1 Rozumie pq_trzebe dokszta’rcanlg sig w celu podnoszenia MiBM1 KOL1
spoteczne kompetencji zawodowych, osobistych i spotecznych. —

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

. Tresci programowe
zajec* prog

Wprowadzenie.

Problematyka sterowania drganiami. Metody pasywne i aktywne redukcji drgan. Kla-
syfikacja sterowanych uktadoéw redukcji drgan. Wibroizolacja sitowa i przemieszcze-
niowa. Skuteczno$¢ wibroizolacji — kryterium wibroizolaciji.

Metody pasywne.

a) Zapobieganie przyczynom drgan.

b) Modyfikacje parametryczne.

¢) Modyfikacje strukturalne.

d) Wprowadzenie ttumienia.

e) Ograniczenia w stosowaniu metod pasywnych.

Metody aktywne.
a) Zalety stosowania metod aktywnych.
b) Schemat blokowy uktadu wibroizolacji.

wyklad c) Klasyfikacja sterowanych uktadéw redukcji drgan.

Modelowanie i analiza obiektu poddawanego wibroizolacji.

a) Model fizyczny obiektu poddawanego wibroizolacji. Uktady wspétrzednych stoso-
wane do opisu ruchu drgajgcego.

b) Zastosowanie metody energetycznej do wyprowadzenia rownan ruchu w postaci
sumacyjnej. Wspotrzedne niezalezne. Tensor zastepczych wtasciwosci restytucyj-
nych i dyssypatywnych.

¢) Wartosci i wektory wiasne charakteryzujgce obiekt poddawany wibroizolacji. Ma-
cierz modalna.

d) Metody estymacji zachodzgcych proceséw w ukfadzie poddawanym wibroizolaciji.

Zastosowanie ukladéw redukujacych drgania w obiektach uzbrojenia.
a) Model uktadu pasywnego.

b) Model uktadu aktywnego.

¢) Model uktadu semiaktywnego.

d) Model uktadu hybrydowego.




laboratorium

Symulacja ruchu obiektéw uzbrojenia z uktadami redukujacymi drgania.
a) Pasywny ukfad redukujacy drgania.

b) Aktywny ukfad redukujgcy drgania.

¢) Semiaktywny ukfad redukujacy drgania.

d) Hybrydowy uktad redukujgcy drgania.

projekt

Tematyka projektu:

¢ Model fizyczny i matematyczny uktadu uzbrojenia.

e Zastosowanie uktadu redukujgcego drgania w obiekcie uzbrojenia.
e Symulacja ruchu obiektu uzbrojenia.

o Estymacja zaburzen zachodzgcych w uktadzie uzbrojenia.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc Xx)
efektu EgZ?rT;n E%Ze?r:; Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
wo1 X
w02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma . . . . .
. Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wykfad zaliczenie z oceng Otrzymanie zaliczenia z laboratorium i projektu

laboratorium

Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50% punk-

zaliczenie z ocen X L2 . .y
a téw z kolokwiow przeprowadzanych w trakcie zaje¢

projekt

zaliczenie z oceng Uzyskanie pozytywnej oceny z wykonania projektu

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie studenta nost-
ka
w C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow h
15 15 15
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 51 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 2 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 24 h




6. Liczba punktow E(_:TS, _ktérq student uzyskuje 1 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 50 h
" | rze praktycznym
8 Liczba punktéw ECTS, ktérg student uzyskuje 2 ECTS
" | wramach zajeé o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obciazenie pracg studenta 75 h
10, Punkty ECTS za rr'lodu.t N 3 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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