
Grupa A
Cześć teoretyczna:

1. Opisaó metodę transfonnacji własnej (ograniczyć się do wzorów ogólnycĘ
2. Opisać drgania wymuszone kinematycz-nie.

Część zadaniowa:

1. Wyznaczyómacięrzbezwładności B, wektor sił czynnychF orazwszystkie elementyr 

';;ł -{ l .1macietry podatności D (rys.l)
2. Wymaczyó amplitudę przemieszczeńaq w układzie zrys.2 gdy { = 1. Jak4 wartość powinien mieć

parametr ł aby współcąmnik dynamiczny spełniał warunek v ś 2
3. Wyznlaczyć macierze B, Ę C oraz wektor F dla układu (rys.3)

4. Wyznaczyć wartość parametru f dla której układ (rys.4) a) będzie w rezonansie. "
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Grupa B
Cześć teoretyczra:

1. Ronł,ipanie metodą beąlośrerlni ązagadńeńa drgń wylnuszonych harrronicznie (układ dyskretny)
2. Drgania wymuszone harmonicaje układu o jednym dynamiczrym stopniu swobody.

.:,

Cześć zadaniowa:

1. Wyznaczyćmacierzbezwładności B, weklor sił czynnychF orazwszystkie elementy . { i ,_
i.l r _- macierzypodatności D (rys.1)

2. Wymaczyć amplitudę przemieszczeńa q w układzie zrys.2 gdy i = 1. JakQ wartość powinien mieó
parametr { aby współczynnik dynamiczry spełriał warunek v ż 2

3. Wyznacryć macierze B, Ę C oraz wektor F dla układu (rys.3)

4. 
lyznacwć 

wartość parametru { dla której układ będzie a) w rezonansie
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