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1. Zagadnienie drgafi uktadu o dwu stopniach swobody, przedstawionego na rys. 1,
bylo wielokrotnie rozpatrywane w literaturze [1, 2], przy uwzglgdnieniu réznych wariantéw
wartosci stalych parametréw ukladu takich jak: m — masa, J— moment bezwladnosci
wzgledem osi prostopadlej do plaszczyzny rysunku i przechodzacej przez $rodek masy,
ky 1 ky— sztywnosci podpér itp. oraz rodzaju wymuszenia P = P(r) gdzie P oznacza
amplitud¢ — i sprowadzane czesto do drgan ukladu o jednym stopniu swobody (rys. 2),
jesli ky = ky. Jednakze w niektérych przypadkach nawet przyjecie do rozwazan teore-
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Rys. 1

tycznych pierwszego modelu (rys. 1) okazuje si¢ zbytnim uproszczeniem i w efekcie pre-
wadzi do niezamierzonych i klopotliwych konsekwencji w postaci niespelniania przez
konstrukejg, obliczong wedtug tego modelu, stawianych jej wymagan,

Dotyczy to szczegdlnie ukiadéw, w ktérych zalezy nam na nieprzenoszeniu si¢ drgan
podstawy okreslonych funkcja P = P(1) na element konstrukcyjny, przedstawiony na
modelu pierwszym (rys. 1) jako belka o masie m i momencie bezwladnosci J wzgledem
osi prostopadlej do plaszczyzny rysunku i przechodzacej przez Srodek masy. Ma to miejsce
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w przypadku np. wszelkiego rodzaju eléktronowo-mechanicznych urzadzef pomiarowych
ustawionych na elemencie konstrukcyjnym. sprezyScie podpartym, je§li warunkiem po-
prawnosci ich pracy — z uwagi na wiarygodno$¢ i dokladno$¢ wskazan — jest zapewnienie
odpowiedniego wspélczynnika ttumienia («izolacji») amplitudy wymuszet P = P(t).
Przyjecie do rozwazafi modelu pierwszego (rys. 1) nie daje zadowalajacych wynikéw,
gdyz konstruktor umieszczajac na elemencie no§nym (belka na rys. 1) podzespoly mecha-

niczne i elektryczne, przewody itp., nie jest w stanie okre$li¢ w sposob analityczny dosta-~
ecznie dokladnie poloZenia §rodka masy.

Mozliwe jest to dopiero po wykonaniu prototypu — i to jedynie metoda doéwiadczal-
na — lecz wtedy wzgledy konstrukcyjne nie pozwalaja przewaznie na dokonanie takich
zmian w rozmieszczeniu poszczegdlnych elementéw aparatury, aby cze$é urzadzenia pod-
pdrta sprezyécie byla wywazona, tj. miata §rodek masy w polowie odlegtoéci miedzy punkta-
mi podparcia.

Réwnocze$nie rézne podzespoly aparatury i ich elementy umieszczone na elemencie
no$nym (belka — rys. 1) nie sa prawie nigdy jednakowo wrazliwe na drgania, a z kolei nie
wszystkie czesto§ci wymuszenia P = P(t) oddziatlywujacego przez sprezyste aczniki na
belke, zaklécaja prace tych elementéw w sposéb istotny, tzn. nie wszystkie czesto$ci sa
jednakowo dla ich pracy szkodliwe. Ponadto w przypadku do§é znacznego odstgpu miedzy
punktami sprezystego podparcia belki wymuszenie o czgstosci w ma w tych punktach prze-
waznie 16Zng wartodé, tzn. P (1) % P,(¢).

Powstaje zatem pytanie — decydujace z punktu widzenia konstrukcyjnego — czy
okreSlony punkt belki doznaje pionowych przemieszczen i jaka maja one warto$é przy
okreSlonej czestofci wymuszenia.

Konstrukcja musi wigc spetnia¢ warunek, aby na pewnym odcinku belki o dlugosci
Al przemieszczenie pionowe y, predko$é y i przyépieszenie y, byly zawsze mniejsze od
pewnych stalych e, &,, ¢;, okre$lonych jako dopuszczalne dla elementéw konstrukeyj-
nych, umieszczonych na odcinku 47 Warunek ten musi byé spetniony w pewnym przedziale
czgstosci wymuszen tj. w € (w,, w,).
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Schematyczna ilustracja powyZszego warunku zawarta jest na rys. 3 oraz opisana
nieréwnosciami:

,y0+xl9, < &1,

<£2;

d
(1.1 gt‘(}%‘;‘xﬁ')

2

d
2}’2‘()’0‘*’-7‘39) < &3,

gdzie yo+x# = y przyjeto przy tym, Ze przemieszczenia pionowe koficéw belki A i B sa
dostatecznie male w poréwnaniu z jej diugoécia, a wiec tg? = 4.

S~ srodek obroty
0~ srodek masy

Rys. 3

Okreslenie przemieszczenia y dowolnego punktu X belki jest mozliwe, jedli znamy poto-
zenie $rodka obrotu S (o wspolrzednej x,) i warto$e jaka przyjmuje & = 9(z).

W ten sposéb mozemy zawsze stwierdzié, czy konstrukcja spelnia wymagania jej stawia-
ne, tj. dokonaé jakos$ciowej i iloSciowej oceny uzytecznosci rozwiazania konstrukeyjnego.

2. W wyniku powyzszych rozwazan przyjeto i rozpatrzono zachowanie si¢ uktadu przed-
stawionego na rys. 4. Poczatek nieruchomego uktadu wspéirzednych przyjeto w punkcie O,
2 ktérym pokrywa sig §rodek masy belki w polozeniu rdwnowagi.

Przy zatozeniu matych przemieszczen pionowych w stosunku do dtugoéci belki I = 41,
i dtugosci sprezyn w potoZeniu réwnowagi, réwnania ruchu uktadu mozna napisa¢ w po-
staci

2.1). mj+kyy + 10— P ()] 4 la [y— L0 — Py ()] = 0
JIA-key L[y -+ 1,9 — Py (] — ko L[y— 1,9 — P,(1)] = 0,

gdzie m oznacza mase belki, J moment bezwladnosci wzgledem osi prostopadiej do plasz-
czyzny rysunku i przechodzacej przez §rodek masy.
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Rozpatrzmy najpierw przypadek szczegolny taki, Ze
(2.2) P (1) = Py(t) = Pysinw?,
oraz wprowadZmy nastepujace oznaczenia:

J = mr? gdzie r jest promieniem bezwladnosci,

, kit ,_ kBt .

W) m (233 —_777’_1—;'—2—
2 r’ 2 2 2
(23) b :W; Wy, = a'wy,
. M .= (/c,/l—/(zlz)(/| b))
Pl 4 k)’ (ky+ k) r? ’
(2.4) v =Py, 9 = Py o, Q= »w—, wt=T.
,/l '|"/2 [
g
L [l /z

Rys. 4

Wiedy ukltad réwnan (2.1) przyjmie postaé
(2.5) Ly 4y b =sint, Q% 4y, +a*), = csint,
gdzie ' = djfdr.

Ruch badanego ukladu opisuja wigc teraz dwie bezwymiarowe wspdtrzedne y, i
oraz cztery bezwymiarowe parametry £22, o b2, c.

Cazestosei drgai wlasnych ukiadu obliczamy z réwnania
1 —Q%p?
c -0

’

czyli

(2.6) (1 4+a¥) Q> (a*— Y = 0.
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Poniewaz a*—c“b* > 0, wigc réwnanie (2.6) ma dwa pierwiastki rzeczywiste

0% = [ +@)— YV F =4 =),
(2.7

Q= % [(1+ %)+ 1/ (T+ a2 —4(d b)),

Rozwiazanie szczeg6lne uktadu réwnosci (2.5) otrzymujemy w postaci

(2.8) y = A;sint, &, = 4,sinz,
gdzie
4 az_bzcz)b_le
2.9) L+ AP (@Y
4 — —cf?
PO+ DL (P
1
¢
0 &
a2-p2p?
Rys. 5

Zakladajac, ze ruch ukladu przedstawionego na rys. 4 mozna traktowaé jako ruch plaski
bryty sztywnej, zbadamy polozenie §rodka obrotu S. Jest to taki punkt, ktérego przemie-
szczenie pionowe y, = 0. Ze zwigzkéw geometrycznych na rys. 3 mamy

Yo
Xy =,
S tgd

gdzie x, — odleglosé érodka obrotu od poczatku ukladu O. Uwzgledniajac poprzednio
wprowadzone oznaczenia otrzymujemy

(2.10)

@2.11) x, =—y5‘1‘1,

gdzie xls == x,/11 +l2
Uwzgledniajac zaleznosci (2.8) i (2.9) otrzymamy z (2.11)

1 2*—(®—b*c?
@12 n= g

7 Mechanika teoretyczna
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Zalezno$¢ x; = f(2%) przedstawiona jest wykreslnie na rys. 5. Je$li ¢ = 0, wtedy
9.(@) =0
iz (2.8) i (2.9) otrzymamy

1 .
(213) yl(T) ==-1__—-Qz-smr, ’l?l('l') == 0.

3. Rozpatrzmy teraz przypadek ogolny, gdy Py(1) # P,(1). Zatézmy, e
3.1) P,(f) = Pysinwt,  Py(t) = #Pysinawt,

gdzie » oznacza bezwymiarowy wspéiezynnik proporcjonalnoéei. Wtedy z (2.1) otrzymamy

- my - (ke + ko) y -+ (ky [i—k )9 = (ky 4-nke;) Pysin ot
32 ) - (fey Ly —keply) y -+ (ko i+ ko f2) 0 = (kL — wkealy) Posineot.

Przyjmujac te same co poprzednio oznaczenia powyZzszy uklad réwnan mozna dopro-
wadzi¢ do postaci:

Iy +x#k, .
24,1t 29 — A1 72

2] +y,+ b9 T sint,

1 klll _%kzlz

B (ke ko) (I + 1)

(3.3)

2297 +-cy, + a9, = sint.

Wprowadzimy teraz nowe parametry
kz 12

(34) E = 1 T - ﬁ’ N
wtedy

2 —
(3.5) & L+of c | —af

TP (IHpE T P+ (I+h)

1 ostatecznie z (3.3) otrzymamy

2.0 1—ap R
6 Q%] +y1—?— (ETEY) Dy = Tie sint,
. ~ i o
oy 1P Ltaf l—naf ine.

FAT) (1A BT T B+ ) (1 1P)

Ten uktad réwnanh ma réwnanie charakterystyczne takie samo jak i poprzednio, rozwiaza-
nie za$ szczegdlne jego bedzie teraz w postaci

(3.7) ¥y, = A,sint, . P = A,sinr,
gdzie
D1+ o) (1 + o) (L B)—a(f+2)
1 o)’(14-B)[2°— Q*(1 4+ a®) 4+ (a* — b*c?)]’

(o) (1) Q*—a(l+B)(1 —x)
(3.9) Ay = B(1 4 a) (1 + B[ — QX1+ )+ (@ — B2
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Podstawiajac (3.7) do (2.11) i uwzgledniajac (3.8) i (3.9) otrzymamy

(3.10) P41 ) (1 f)—a(f )
' b ) (L) —a (L)1 —a

Niech teraz :
Ry =B(i+a)(l+=)(1+B), O =«b+7),
Ry = (14 a)(1—saf), Qp = a(l-+p)(l—2)

Wtedy zaleznoéé (3.10), okre$lajaca potoZenie na osi x §rodka obrotu S belki, przyjmie
postac

(3.11)

_R2*—0,

(3.12) oo R =0
T R0,

Zbadamy obecnie polozenie punktu S w zaleznoéci od parametréw ukladu i czestosci
wymuszen.

g
o(1+p)(-x)
, o)1= noc ) ol
B /\ N X )
1+B)(1- 1) b7+ nec)(723)
bt uo)t125)
J-noc3

Rys. 6

Biorac pod uwage rézne kombinacje parametréw ukladu (e, B, %, b*) mozemy wplywac
na znak i wartoéé liczbowa parametréw wtérnych opisanych zaleznoSciami (3.11). Roz-
wazania te w formie usystematyzowanej zawiera tablica 1, przy czym zawsze

a>0;, f>0.

Wykresy zaleZnosci xy, = f(£2,) okreSlone przez (3.12) przedstawiono na rysunkach 6—28,
przy czym X i 0?2 sg wielko$ciami bezwymiarowymi — zgodnie z 241 @2.11).

Ogolnie na wykresach otrzymujemy jedna lub dwie galezie hiperboli, przy czym punkty
charakterystyczne wykresu, jak poloienie asymptot, punkty zerowe (Q*=0ix_=0),
a takze znak pierwszej pochodnej (funkcja x; = (2% rosnaca lub malejaca) zaleza od

T*
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parametréw (3.11). Majac wiec cztery parametry pierwotne: b* (2.3), a i f (3.4) oraz
(3.1) mozemy zmieniajac je wplywaé w okre§lony sposéb na przebieg funkcji (3.12).

Ponizej oméwiono dokladniej niektére przypadki szczegdlne zaleznosci (3.12) z uwagi
na ich bardzo duze znaczenie, jesli chodzi o zastosowania konstrukcyjne.

Tablica 1
Lp. Wartoéci parametrow (3.11) Wykresy funkeji

X1, = f0Q%

przedstawia

#<0=R>0,0>0 Rysunek Nr:
1 R,0; < R0 6
2 Ri<0 | RQ:= RO 7
3 0,<0 Ri(Qr> RO 8
4 R, — 9
] 3 —oo <% <0 k>0 10
6 Ry <0 11
7 01=0 R, =0 12
8 R,> 0 13
9 Ry <0 14
10 &> 0 Ry =0 15

®x>0=>>0,0,>0

11 R0 < RaQy 16
T 12 | 0<x<o 0:<0 R, <0 R\Q; == Ra() 17
T3 Ri0:> RoQ: 18
14 R, = 19
s G.<0 Ry> 0 20
16 R, <0 21
17 0< %< o0 0,=0 R, = 22
18 Ri> 0 23
19 R, <0 24
0 Q>0 Ry =0 25
21 , RiQ: < ROy 26
2 | —co<x<oo f;’zi g g;i (()) R0y = R0y 27
23 R 0,> R0 28

Nastepujace pozycje z tablicy 1 i odpowiadajgce im rysunki: poz. 2 (rys. 7), poz. 12
(rys. 17) i poz. 22 (rys. 27) stanowia przypadek, gdy polozenie §rodka obrotu S nie zalezy
od wartoci, jaka przybiera wymuszenie 27 i jest wartofcig stala (x;, = const). Zachodzi
to wéwczas, gdy R0, = R,0;.
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Pozycje 6, 71 8 (tablica 1) dotycza przypadku, gdy » = —8, a jesli ponadto zachodzi
x = —l1/a, czyli af = 1, otrzymujemy przypadek 7 (rys. 12), kiedy belka wykonuje ruch
obrotowy wokéi stalego punktu x;, = 0. Widzimy, ze mamy tu znang sytuacje, gdy

s
a(1+B)1-»)
’ {1+0C)(1~necB) 02

bHrno)(rep)

I-na
_ B

(1Bl 1-n)
Rys. 7

kyl, = kyl, — uwzgledniajac (3.4). Oznacza to, Ze jesli chcemy, aby §rodek masy pozostawal
w spoczynku niezaleznie od czgsto$ci wymuszenia, nalezy wartoéci &, i k, dobraé odwrotnie
proporcjonalnie do odlegloéei punktéw A i B (/1 ;) od $rodka masy (uktadu).

s

o)1)
(T+e){l-not

b1 1B)
(/-1 /3}
B+n

(RB)(1-1)

Rys. 8

Pozycia 4 (rys. 9) i 10 (rys. 15) opisuja przypadek, gdy » = —1/a, tj. » = —ki/k,;
asymptota pozioma pokrywa si¢ wtedy z osig £% a odcigta asymptoty pionowej wynosi
a(l1—»)/14+a. Widzimy wiec, ze przy £% rosnacym nieograniczenie $rodek obrotu S
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zbliza si¢ asymptotycznie do $rodka masy. Rosnacy lub malejacy przebieg funkeji zalezy
od wartosci B.

Pozycja 17 (rys. 22) opisuje przypadek szczegdlnie wazny z punktu widzenia konstruk-
cyjnego, mianowicie Q, = 0, R, = 0, czyli » = 1, [(P,(#) = P,(t)] i ponadto a = 1/8,

x(l-2)
0 2
0 ot
B+r
(HB)(1-n)
Rys. 9

tj. kofky = L/l,. Oznacza to, ze wszystkie punkty belki beda doznawaly jednakowych
przemieszczen pionowych (punkt S jest punktem niewlasciwym) tylko wtedy (niezaleznie
od £%), jeéli wymuszenia w punktach podparcia beda takie same, a sztywnoSci facznikdw
odwrotnie proporcjonalne do odlegtoéci punktéw 4 i B (/, i /) od $rodka masy.

s
b 1ena)(1+pR)
7-nolB
(B (1-x)
’ (rre)(1-not ) f?
B+n
(1+B)(1-n)
Rys. 10

Jesli zachodzi jedynie warunek, Zze R, = 0 (pozycja 14 (rys. 19) i 20 (rys. 25)), czyli
xaff = 1, to otrzymujemy liniowy charakter Xy, = f(2%), przy czym jesli Q% > oo, to
rowniez Xy, = 4= oo :



s
o(1+f)?
' Tho)(1-nao ) .
17
Htere(npB)
I-nap T
Rys. 11
M
_Q 2
a0
Rys. 12
A
b1 xo)(148)
I-naf3
aft+f3)?
11+o0)(1- na ) 0o?
a0
Rys. 13

[103]
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Hs
B+n
(7B)(1-1) a(tB)(1-n,
(1a)(l-»a3) 0n?
0
D1+ n0)(1B)
I-nof
Rys. 14

Pozycja 15 (Rys. 20)i 19 (Rys. 24) w Tablicy 1 zawiera przypadek, gdy zalezno$éc¢ (3.12)
nie posiada asymptoty pionowej, a asymptota pozioma ma warto$¢ skoficzona. Oznacza
to, Ze powyzej pewnej umownej wartoéci 2% mozna traktowaé §rodek obrotu S jako usta-
lony na osi x.

X
B+
f 7"‘/33 (7_ 71) oc(l-»)
. J+ol 2
0 £2 "
Rys. 15

Pozycja 16 (rys. 21) i 18 (rys. 23) zawiera przypadek, gdy istnieje — analogicznie jak
wyZej — asymptota pozioma, natomiast asymptota pionowa istnieje i pokrywa si¢ z osia Xy
(przechodzi przez 0), czyli x = 1, af # 1, (Q, = 0, R, # 0). Przy malej wartoéci 22 belka
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nie ma ruchu obrotowego, nastepnie warto$é odcigtej x;, maleje bardzo szybko, prze-
chodzi przez O i gdy 2% —» + co, to

R _ b2(1+a)(l+ﬂ) _

xls ._’\ RZ 1 _ aﬁ
X’S
oc(B+n)
D) i) (1)1 )
(1ral)(1- 2o 3) o?
0
B /
(Hp)(1-n)
b1+ (1)
I-nop

Rys. 16

Nalezy jeszcze podkredlié, ze jedynie w dwdch wypadkach pozycja 6 (rys. 11) i pozycja 8
(rys. 13) przy x = f(©2%) # const wartos¢ qcls(O) = 0. Ponadto w Zzadnym z mozliwych
przypadkow xls(O) # 0, co widaé wyraznie z usytuowania poziomych asymptot funkcji
(3.12).

X Is

2
0 0

b ne)(p)
-nof

= BEn
(1+8)(1-n)

Rys. 17

4. W przypadku projektowania ukladu sprezyscie podpartego, ktéry moze by¢ zmo-
delowany zgodnie z rys. 4 przy zalozonym $rodku masy, mozemy postugiwaé sig zalezno-
$ciami (3.11) i (3.12) dla wyznaczenia x,_przy danej czgstosci wymuszeit %1 % (3.1). Otrzy-
mujemy to, zaktadajac wartoéci k, i k, (okre§lamy a), znajac lub przyjmujac /; i [, (okres-

8 Mechanika teoretyczna



S

a(B)(1-n) ox(B+n) ,
fra)i-naf) N\ [PAHa)(tsna)(1+B) 52

bt aect)(1+f3)

I-noB

Brn
(1R)(1-n)

fA+n
(1B)(1-n)

brno)(148)

oZ(/Q+n) ' ,
’ 1)t nog(1B)

Rys. 18

_QZ

\

Rys. 19

s

/-ndf3

()
B¥ra)(lrno)(R) o2

P
(1+8)(1-)

Rys. 20

[106]
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oB
B+ )FHB) oz

T

bHra)i+B)
I-dB
Rys. 21
X
X,S=f‘(!2"'}=-oo .
0 2
Rys. 22
X
biro)1+s3)
=7

Rys. 23

[107)
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| X’S
St
[+p)(~n)
o (B+1)
) bRt no)(B) Q2
DAHtenog)(1<B) ~
~nof
Rys. 24
A

o)

A+n

(+B)(Fn) ' (Be)
B )P+ (i) K2
0

Rys. 25
B+
(+AI-n)
b1+ no)(t+B)
I-noB

oo o1 B)1-71) .
p (Hoe(1- 1ol ) ot

L1+ no)(1+f)

Rys. 26

[108]
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lamy f), oraz promiefi bezwladnosci r (2.3) — majac warto$¢ masy m. Znajac x; na pod-
stawie (2.11) i (2.4) okreSlamy x; — odleglo§é $rodka obrotu S od §rodka masy (poczatku
ukltadu) i przemieszczenie dowolnego punktu X belki w kierunku pionowym z zaleznoéci

(4'1) Yx = (xs+xx)ﬁ.
W sytuacji, gdy prototyp konstrukcji wykaze znaczne odstepstwa, je§li chodzi o przyjete
do obliczen analitycznych wartosci: masy m, potoZenia §rodka masy O (zmiana /| i L),

X,s-

b1 nc)(reB)
~noff T

. Pru

B n)
2
ol 2

Rys. 27

S

" b rro)(eB)
I-no

{lfﬁfz;-;tt) ()
\ G T+o)(Fn)(+B)
0

92

ofr+ /3)(}— ”n)
(F+a)(i-naB)

Rys. 28

wartoé¢ momentu bezwladnoSci J = mr?®—co powoduje zmiang wspoiczynnikéw p
i b* — nalezy w miare mozliwosci dazyé do korekty konstrukcyjnej, (korekta 8 i b%), aby
zapewni¢ spelnienie warunkéw (1.1) dla okreslonego punktu belki. O ile nie mozna dosta-
tecznie polepszy¢ sytuacji drogg zmian konstrukeyjnych, gdyz czesto wymagaloby to wy-
konania nowego prototypu, nalezy operowaé wspélczynnikiem a (czyli wartosciami
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ky i k,) tak, aby zalezno$ci (3.11) mialy takie same wartosci co przy obliczeniach teoretycz-
nych, ktére zakiadaty spetnienie warunkéw (1.1). Tq droga uzyskamy zachowanie si¢ rzeczy-
wistej konstrukcji zgodne z jej modelem obliczeniowym bez koniecznosei ponownego jego
projektowania.
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Pecaome

CHUCTEMA C OBYMS CTENEHAMU CBOBOILI KAK ,,JMHAMMWYECKUK H30JISITOP”
KOJEBAHWIT

TIpOBOAUTCS AHATH3 IOBEREHHUA MEXAHMUECKOH CHCTEMbI, MOZENBIO KOTOPOH CNYIKHT uHemedhopmH-
pyemast Gajca, ¢ ACUMMETPHUECKH DPACIIONIOYKEHHbIM LIEHTPOM MAaCcChl ONEpTast Ha ABYX YIPYTHX OmOpax
pasmuHoi cectrocTH., CHCTEMA [TOXBEPraeTCs KMHEMATHUECKHUM BLIHYCIEHHIM TAPMOHHYECKON CHIION,
a aMIUIHTY/a BRIHYXAEHHIY SIBISIETCST pasoil I 0GEHX MIOIIIop. ‘

B paccysiaeHusIX ONPEENISIETCA [IONIOYKEH e UEHTPA OBOPOTA $aKy, B 3aBHCHMOCTH OT IAPAMETPOBR
I YACTOTBI BLIHYMAAMOLIEH CHJIIbI.

Summary

THE SYSTEM WITH TWO DEGREES OF FREEDOM AS A “DYNAMIC VIBRATOR ABSORBER”

Investigated is the behaviour of a mechanical system containing a rigid beam .with asymmetrically
located central point of mass supported on two elastic springs with different rigidities. The system is kine-
matically extorted to vibrate by an external harmonic force, The amplitude of vibration is different for both
supports. o - '

The location of the central point of rotation of the beam is analysed for various parameters of the system
and frequency of extorting force. : 3

INSTYTUT PODSTAWOWYCH PROBLEMOW TECHNIKI
POLSKIEJ AKADEMII NAUK

Praca zostala zlozona w Redakcji dnia 19 lipca 1967 r.



