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PREDHOVOR 

Obsah týchto učebných textov napĺňa osnovu predmetu Dynamika v druhom ročníku 

bakalárskeho štúdia Strojníckej fakulty TU Košice v študijných programoch Všeobecné 

strojárstvo a Mechatronika. Učebné texty môžu využiť aj študenti iných študijných 

programov.  

V každej kapitole je uvedený stručný prehľad základných vzťahov, po ktorom 

nasledujú riešené a neriešené príklady s výsledkami. Riešené príklady sú s komentárom, 

ktorý čitateľovi pomôže zorientovať sa v danej problematike.  

Dve kapitoly, riešenie mechanických sústav a kmitanie, obsahujú  aj riešené úlohy 

s využitím programových balíkov MSC.Adams a Matlab. Pochopiteľne, nebolo možné 

v týchto príkladoch uvádzať celý postup riešenia, pretože by to bolo značne náročné 

z hľadiska rozsahu. 

Učebné texty obsahujú príklady, ktoré patria do oblasti technickej aplikácie dynamiky 

ako súčasti fyziky.  

Existuje dostatok literatúry, aj s riešenými úlohami z oblastí mechaniky, dynamiky, 

technickej mechaniky, záleží len na možnostiach (jazykové znalosti, prístup ku 

knižniciam), snahe záujemcu, do akej šírky a do akej hĺbky pôjde pri štúdiu a aplikovaní 

poznatkov z dynamiky.  

Ďakujeme Dr.h.c. mult. prof. Ing. Františkovi  Trebuňovi, CSc., vedúcemu Katedry 

aplikovanej mechaniky a mechatroniky za podporu pri vydaní tohto učebného textu. 

Ďakujeme lektorom, prof. Ing. Jánovi Vavrovi, PhD., prof. Ing. Milanovi 

Žmindákovi, CSc., za starostlivé posúdenie učebných textov a za všetky pripomienky. 

Osobitné poďakovanie patrí Alene Nudzíkovej, Ing. Eve Dzurišovej, Ing. Kristíne 

Maslákovej, Ing. Tomášovi Harčarikovi za prepísanie textov. 
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