
Prezentowane opracowanie jest drugim wydaniem skryptu „Mechanika ogólna. 
Zagadnienia wybrane”. Wydanie to zostało uzupełnione licznymi przykładami 
zadań, mających ułatwić zrozumienie i przyswojenie materiału teoretycznego, 
przedstawionego w postaci twierdzeń, definicji i wzorów. Skrypt przeznaczony 
jest dla studentów uczelni technicznych i dostosowany do programu przedmiotu 
mechanika techniczna. 
Skrypt zawiera treści prowadzonego na kilku kierunkach Wydziału Mechanicz-
nego Politechniki Łódzkiej wykładu z mechaniki technicznej i stanowi podsta-
wową wiedzę z mechaniki punktu i ciała sztywnego, niezbędną do studiowania 
wielu przedmiotów technicznych na wszystkich specjalnościach tego Wydziału. 
Jest on również formą podręcznego poradnika dla inżynierów zajmujących się 
konstruowaniem i eksploatacją dynamiczną maszyn i urządzeń. 
Myślę więc, że przygotowany skrypt będzie interesującą pozycją dla wielu stu-
dentów i inżynierów, którzy chcą nie tylko poznać, ale i wykorzystać w pracy 
inżynierskiej podstawową wiedzę z mechaniki. 
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WSTĘP 

Mechanika ogólna jest to nauka zajmująca się ruchem ciał materialnych. 
Często także używana nazwa mechanika teoretyczna określa podstawowe prawa 
ruchu, dotyczące modeli ciał rzeczywistych jakimi są punkt materialny oraz ciało 
doskonale sztywne. Mechanika ogólna składa się z dwu podstawowych działów: 
kinematyki i dynamiki. Kinematyka zajmuje się opisem ruchu punktu lub ciała 
sztywnego w czasie, bez uwzględniania przyczyn wywołujących ten ruch, nato-
miast dynamika zajmuje się ruchem przyjętego modelu ciała rzeczywistego 
w zależności od działających na niego sił. Jeśli działający na ciało układ sił po-
zostaje w równowadze, rozważamy szczególny przypadek dynamiki tego ciała, 
polegający na jego spoczynku. Ten stan zachowania się ciała został wyodręb-
niony z dynamiki i nosi nazwę statyki. Tak więc ze względów dydaktycznych, jak 
i rozwoju historycznego, mechanikę dzielimy na statykę, kinematykę i dynamikę. 

Początki rozwoju mechaniki jako nauki ścisłej sięgają czasów starożytnych. 
Pierwsze prace dotyczące maszyn prostych zawdzięczamy Archytasowi z Tarenu 
oraz Arystotelesowi (IV wiek p.n.e.), który stwierdził, że każdy ruch musi 
wynikać z właściwej przyczyny. Podstawy statyki natomiast zawdzięczamy  
Archimedesowi (III wiek p.n.e.). Podał on prawa działania dźwigni, dodawania 
sił równoległych, oraz wprowadził pojęcie środka ciężkości.  

Znaczący rozwój mechaniki odnosi się do drugiego tysiąclecia czasów no-
wożytnych. Na przełomie XV i XVI wieku Leonardo da Vinci (1452-1519) 
przedstawił opracowania związane z toczeniem krążka, zjawiskiem tarcia, 
równoległoboku sił czy momentu siły, ale pełne opracowanie zasad statyki 
zawdzięczamy Kartezjuszowi (1596-1650), który prawa te uporządkował w dziele 
„Traktat o mechanice” wydanym po jego śmierci w 1668 roku. Odkrycie Mikołaja  
Kopernika (1473-1543) dało początek nowemu spojrzeniu na rolę układu odnie-
sienia w badaniu ruchu planet i przyczyniło się do sformułowania zasady równo-
ważności ruchów względnych w układzie słonecznym (heliocentrycznym).  

Podstawy mechaniki teoretycznej zawdzięczamy Isaacowi Newtonowi 
(1642-1727), który w oparciu o fakty doświadczalne sformułował i opublikował 
prawa dynamiki dla ciała w ruchu postępowym, gdyż w ruchu tym wszystkie 
punkty poruszają się identycznie. Ponieważ w ruchu dowolnym ciała jego 
punkty mogą wykonywać ruchy różne, obecnie prawa Newtona formułuje  
się dla punktu materialnego, z możliwością przeniesienia na układy punktów. 



MECHANIKA OGÓLNA 

Prace Newtona dały początek bardzo szybkiemu rozwojowi mechaniki, a szcze-
gólnie metod matematycznych, tworząc podstawy mechaniki analitycznej. 
Szczególne zasługi w rozwoju mechaniki ciała sztywnego i podstaw mechaniki 
analitycznej mają Leonhard Euler (1707-1783), Jean d’Alembert (1717-1783), 
Ludwik Lagrange (1736-1813), Carl Friedrich Gauss (1777-1855), Rowan 
Hamilton (1805-1865), czy Paul Emil Appel (1855-1930). 

Rozwój nauk fizycznych, przypadający na wiek XX, uściślił prawa mecha-
niki klasycznej związane ze zjawiskami atomowymi, tworząc dziedzinę nauki 
zwaną mechaniką kwantową. Początki mechaniki kwantowej stworzyli Max 
Planck (1858-1947), Erwin Schrodinger (1887-1961) i Paul Dirac (1902-1984). 
Innym ważnym osiągnięciem tego stulecia jest uściślenie praw mechaniki zwią-
zanych z opisem masy poruszającego się ciała. Twórcą teorii względności dającej 
podstawy mechaniki relatywistycznej, w której uwzględniono relatywistyczną 
zmienność masy, jest Albert Einstein (1879-1955). 

Mechanika klasyczna ostatniego stulecia związana jest z takimi nazwiskami, 
jak: I.W. Mieszczerski (1859-1935), T. Huber (1872-1950), czy S. Banach (1892-
1945). Sformułowali oni i podali podstawowy zakres mechaniki ogólnej i teore-
tycznej, który z różnymi modyfikacjami jest przekazywany na wszystkich uczel-
niach technicznych. 

Przyjmowany w mechanice analitycznej model zastępczy ciała rzeczywi-
stego, jako ciała doskonale sztywnego, jest oczywistym uproszczeniem. Uprosz-
czenie to pozwala na uzyskanie prostego i przejrzystego obrazu praw i zasad rzą-
dzących ruchem, jednak w wielu zagadnieniach technicznych taki model ciała 
jest niewystarczający i należy uwzględnić jego odkształcenia. Problemami tymi 
dla ciał stałych zajmuje się mechanika ciała odkształcalnego (teoria sprężystości, 
teoria plastyczności, reologia), dla cieczy – mechanika płynów (hydromechanika) 
i dla gazów – mechanika gazów (areomechanika).  




