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Książka jest przeznaczona dla studentów wydziałów budownictwa oraz inżynie-
rów budowlanych zainteresowanych dynamiką budowli. Może być także przydatna 
doktorantom i pracownikom naukowym, ponieważ zawiera opis szeregu zagadnień 
i metod, które wykraczają poza ramy standardowego wykładu z dynamiki kon-
strukcji. Dotyczy to m.in. opisu pasywnych, aktywnych i półaktywnych metod 
redukcji drgań, analizy drgań własnych tłumionych oraz analizy wrażliwości czę-
stości i postaci drgań na zmianę parametrów projektowych.  

Ponadto w podręczniku omówiono podstawowe prawa i pojęcia dynamiki oraz 
macierzowe metody analizy dynamicznej konstrukcji. Opisano modele matema-
tyczne dyskretnych układów drgających o jednym i wielu stopniach swobody oraz 
metody ich analizy w dziedzinie czasu i częstotliwości. Omówiono metody roz-
wiązywania problemów własnych, w tym także problemów o bardzo dużych wy-
miarach. Opisano modele tłumienia, metody redukcji bazy oraz macierzowe sfor-
mułowanie równań ruchu fundamentów blokowych. Za pomocą metody elemen-
tów skończonych sformułowano równania ruchu konstrukcji prętowych traktowa-
nych jako układy z ciągłym rozkładem masy. Opisano różnorodne prętowe elemen-
ty skończone. Każdy rozdział zawiera przykłady uzupełniające rozważania teore-
tyczne i umożliwiające ich pełniejsze zrozumienie.  
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