
SPIS TREŚCI

Str.
ZAMIAST WSTĘPU .......      11
1. T. BIL: Przestrzenny model mechanizmu dźwigniowego i jego możli

wości ..........       13
2. A. BUCHACZ, J. WOJNAROWSKI: Hipergrafy i liczby strukturalne ukła

dów prętowych jako modele w syntezie ciągłych układów mechanicz
nych ......        19

3. J. CABAŃSKI: Matematyczny model w projektowaniu tłumików dynamicz
nych w wibrozagąszczarce ......       27

4. E. CHLEBUS: Modelowanie zespołu prowadnica-prowadnik metodą elemen
tów skończonych  ..........       31

5. A.T. CHWIEJ: Grafy wiązań w modelowaniu sprawności energetycznej 
układów mechanicznych......      37

6. A.T. CHWIEJ: Grafy wiązań w modelowaniu struktur łańcuchów kine
matycznych ................. ........ ........... ......... ......... 43

7. V. DRENOVAC: An Approach to Study of Impact in Multibody Systems. 49
8. P. FEDELIŃSKI, T. BURCZYŃSKI: Zastosowanie metody elementów brze

gowych do analizy wpływu kształtu na częstości drgań własnych
układu .................. .............................. ......... . 57

9. A. GRONOWICZ: Problemy projektowania mechanizmów nieracjonalnych. 65
10. A. HARLECKI, I. ADAMIEC-WÓJCIK: Dynamika wybranego mechanizmu 

dźwigniowego z uwzględnieniem tarcia w węzłach  .....   71
11. K. JAWOREK, J. DOBRZAŃSKI, A. FERENC: Wskaźnikowe modelowanie 

procesu odtwarzania trajektorii wzorcowej ...........    77
12. M. KIRKACZ, L. KURMAZ, E. GULIŃSKI: Wykorzystanie w układach na

pędowych sprzęgieł podatnych o kwazjizerowej sztywności .......  83
13. J. KNAPCZYK, A. STĘPNIEWSKI: Modelowanie ruchu manipulatora typu

ASEA dla zadanej trajektorii chwytaka ............. 89
14. A. KOSIOR: Badanie wpływu parametrów modeli zawierających zestaw 

belek na tłumienie drgań układu z tarciem konstrukcyjnym .......  99
15. W. MAROWSKI: Modelowanie dynamiki układów z poissonowskim wymusze

niem impulsowym  .......       105
16. K. MIANOWSKI, K. NAZARCZUK, T. URBANIEC: Ocena kinematycznych i 

dynamicznych własności ramienia manipulatora o napędzie równoleg
łym ..............................        1 11

17. T. MŁYNARSKI: Zastosowanie.metody dekompozycji do analizy kinema
tycznej mechanizmów klasy drugiej  ...........    117

18. A. MUSZYŃSKA: Modal Analysis of Rotating Machines ............... 127



6

Cip.

19. A. onCHHHbCKHj CüHiea MexaHZSMOB, ocymecTBAjnoqzx Aa-Esoe ABzaeme
Ą2JJL HJIK ÖOXbme SBeRBSB ......................................... 137

20. B. OCTAXOBHE, II. KPAB^DTK: ÄacKpeTHtie moasaz KOHTäxiHofi 3aAaaz ... 147
« m . OCTBAJIbE: Onizuzaanza TpexcxoäBOfi uzAznApHzecKoa oÖoaozkz npH 

ç x o s h o h HairpyxeKHx e yzerou nepeweHHoñ xapaKiepzcTHKH 3anoAHH- 
Tejia ............................................................ 133

22. r. H4H0BK0: 0 bos 6yxAeHHz KojieBasaS b TexHoxorzzecKzx cHcieMax
THna npoiaxHBaHHÄ ............................................... 159

23. M, HETEIAKOBOKK: Hc h o a b sOBazze MZKpoKOMmorepa äjiä no^Bopa xapazTe- 
pacTHK ynpyrnx My$i b czcieMax nepeHooa npzsoAa  .....  167

24* E. nOKOÏÎCKHs Czcieza aBToaaïH3aipiH npznaTzH pemenzS b AHzaMZKe
uaffiBH  .........   171

25. E. UPOXOBCKH, T. BHGOIJKHî Hapaaetpzze czas RyBCTBHTeJifcHooTfc xapaK- 
TepacTHK jçHHaMHaecKHX Harpy30K necynefi KOHCTpyKAHH aBT0M06zxb,s .. 177

26. A.P. PAËC, B.P. PASC: HccAeAOBasxe AaaaiizKZ oJieKTpowarHZTHoro b h- 
Spaiopa  ......    185

27. B.P. PAite, A.H. CMEJHTHH: HooJie^cBaHHe AasaMzzecKHX npoieocob ua-
BIHH C SAeKTpOMarHZTHHM IipHBOAOii .......      193

28. IU 2HMK0BCKH : HpzueHeHze n aze  Ta nporpaMMHoro oOecnezesKH CAMIR
Ana MOAeJiRpoBaHaa sjieKTpaaecKHX poßoTOB  .....   201

29. C.. CABHAK: IIpzMeHehhs Meio^a k b o t k h x kohörhldc sjieMe kt ob aah $op- 
uapQBaHHa h a o c k h x MexaHH3m ob b AHHaMzaecKHx paczeiax  ......... 207

30. H. CKHSAH: IlaTeMaTzzecKoe MOAexzposaHHe KHHöMaTzzeckhx noBepxnoc-
ieâ b oneipiajibHHx xoopAHHaTax ..................................... 213

31. A.H. CMEJEirHHî HocJie^oBanne jpisaMZKH outkmbabHHx no kda sxeKipo- 
MarnxTHHX HacocoB u mojiotob  ................    223

32. Ä. CTHEEBHHK, H. iy30BCKHs CHMyjianjiH KZHeMaTZKz npomhhaehhhx po- 
ÖOTOB 0 H CI10JXL3 OBaHZeM KOMnblOT epHOfl rpa$BKH.......    231

33. Ä. mBEE0BHH? S. 1BE.H0BHH: AHAEH3 CIATHHECKHX H EHHAMHHECKHX HA- 
rpyaoK b jaraeMaTireecKzx napax MaHznyxaTopa .................   241

34. 3. TBAPyT: KuHeMaTuaecKze o o h o b h npoeKTzposaHzz TpexzxeHHhix uexa- 
S H 3 M O B ...........     247

35. T. THPEbHK, M. BEPEHEPOX: KoaejixposaHHe czcTeMH mnzHAexa ropz30H- 
TajibHoro CBepjiEibHor pacT oh h oro ciaHKa a acneKie nporpcca pacToz- 
Horo ciaHKa b acneKie npoiiecca pacTazzBaHza ...........   253

36. 3. 3HTTBP0ü|rf H. KP5TEEBCKH, V . MAEBCKH, C. CABHAKs MoxexzpoBaHze 
cyflOBHx npapoflHHX cHCTeM b paonëTax CKpyzzBaKxiíHx KoxeCanzii.....  259

37. B. 3ACTEMIÎ03CKHs EzHaMzzecKaa MOAexb rzApocTaTzzecKoro noAmznHK- 
za c aBTOMaTzzecKHM peryxzpoBaHzeM ApoccenzpoBaHza b czcTeMe nz- 
TâHHZ  .....       265

38. T. 3EJIKKBCKA¡ IIooTpoäKa MOAaxeä hoxoakz naraioniHX Maman na npzjje—
pe zeiHpexHOsaioä uainzHu  .........   271

39. JI.’I. 30PKÍÍ: $yKAaMeHiaAbHae pemeHze z MeTOAH zccAeAOBaHza A®$op- 
JizpyeMKx c b c tb m   ............       277



CONTENS

Page
INSTEAD OF INTRODUCTION ............................................  11
1. T. BIL: Three-dimensionsional model of the link mechanism and

its capacity........ .............. . ..... ..........  ....  13
2. A. BUCHACZ, J. WOJNAROWSKI: Hypergraph and structural numbers of

rod structures as models for synthesis of continuous systems .... 19
3. J. CABAŃSKI: Mathematical model of dynamic dampers design in vi-

brothickener .................................................... 27
4. E. CHLEBUS: Modelling of the unit shear-guide with the method of

finite elements ................................................. 31
5. A.T. CHWIEJ: Bound graphs in mechanical systems energy efficiency

modelling........................................ ............ . 37
6. A.T. CHWIEJ: Bound graphs in kinematic chains structures model

ling ...............................      43
7. V. DRENOVAC: An approach to study of impact in multibody systems. 49
8. P. FEDELItJsKI, T. BURCZYŃSKI: Application of the boundary element

method to the analysis of shape influence on natural frequencies. 57
9. A. GRONOWICZ: Some remarks on designing of overconstrained mecha

nisms ..........        65
10. A. HARLECKI, I. ADAMIEC-WÓJCIK: Dynamics of choice link mechanism 

with regard to friction in joints  ...........   71
11. K. JAWOREK, J. DOBRZAŃSKI, A. FERENC:.Indicatory modelling of the 

process of following a standard trajectory  ........   77
12. M. KIRKACZ, L. KURMAZ: Using flexible coupling with qusinull 

stiffnes in drive systems ...............................    83
13. J. KNAPCZYK, A. STęPNIEWSKI: Modelling of ASEA-type manipulator 

motion for the specified-end-efector trajectory  ............. 89
14. A. KOSIOR: Investigation of influence of parameters of the model 

which is concisted of a set of beams on damping of vibrations of
the system with structural friction .................    99

15. w. MAROWSKlj: Modelling of the dynamics of systems subjected
to Poissonian impulse excitation........     105

16. K. MIANOWSKI, K. NAZARCZUK, T. URBANIEC: Assessment of kinematic
and dynamic properties of manipulator arm with parallel drive ... 111

17. T. MŁYNARSKI: Application of decomposition method for kinematic 
analysis of second class mechanisms .......................   117

18. A. MUSZYŃSKA: Modal analysis of rotating machines ............   127



8

Page
19. A. OPOCZYŃSKI: Synthesis of mechanisms for a given motion of two

or more links  .....   137

20. W. OSTACHOWICZ, M. KRAWCZUK: Discrete models of constact problem. 147

21. M. OSTWALD: Optimization of sandwich cylindrical shell subjected
to combined loads with variable characteristic of the core .......  153

22. G. PANOVKO: On Vibration excitation in pull-type technological 
systems  ............      159

23. M. PIETRZAKOWSKI: Application of a microcomputer to the selection 
of characteristics of flexible couplings in power transmission 
systems ...............     167

24. J. POKOJSKI: System do komputerowego wspomagania decyzji w dyna
mice maszyn  ........    171

25. L. PROCHOWSKI, T. WYSOCKI: Parametric sensitivity of description 
of the dynamic charges of models motor-truck of specyfic con
struction  ..........      177

26. A.R. RAIS, V.R. RAIS: Studing of dynamics of the electromagnetic 
cased hole vibrator  ............    185

27. V.R. RAIS, A. I. SMELJAGIN: Dynamics processes investigation of
the machines and mechanisms with electromagnetic reversible drive 193

28. C. RZYMKOWSKI: Computer aided modelling of electric-driven robots 
with the help fo camir system  ......   2 0 1

29. S. SAWIAK: Applied rigid finite element method to modeling of
planar mechanisms in the dynamics calculation  ............  207

30. I. SKIDAN: Mathematical modelling of kinematic surfaces in spe
cial co-ordinate axes  ............    213

31. A.I. SMELJAGIN: Dynamics of pumps and hummers with elektromagne-
tic reversible drive having optimal efficiency .................. 223

32. D. STRZELCZYK, M. GUZOWSKI: Simulation of industrial robots kine
matics by means of computer graphics .........     231

33. D. SZWEDOWICZ, J. SZWEDOWICZ: Calculation of statical and dynami
cal reaction in manipulator's kinematic pairs ................... 241

34. W. TWARÓG: Kinematics bases designing of three member mechanisms. 247

35. T. TYRLIK, M. WIERCIGROCH: Modeling the spindle system of
horizontal boring machine in the holt-boring process ........    253

36. E. WITTBRODT, J. KRUSZEWSKI, H. MAJEWSKI, S. SAWIAK: Ship pro- 
pulsional system modelling in torsional vibration analysis ...... 259

37. B. ZASTEMPOWSKI: Dynamic model of hydrostatic bearing with auto
matic control by throttling in supplying system ......   265

38. T. ZIELIŃSKA: The certain of walking-machine gait models: on an 
example of a four legged walking-machine .......................... 271

39. L.M. ZORIJ: Fundamental solutions and research methods of defor
ming systems .........        277


