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Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow Przedmiot kierunkowy
Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | Studia stacjonarne Semestr IV
studiow - semestr studia niestacjonarne | Semestr IV
Wymagania wstepne
Egzamin (TAK/NIE) TAK
Liczba punktéw ECTS 5
Forma prowadzenia zajeé¢ wyktad éwiczenia Iak;iourre:]to- projekt inne
Liczba godzin 2::2;2narne: 30 30
W semestrze sFudia _ . 18 18
niestacjonarne:




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu :
kierunkowych
: . IST1_ W10
W01 | Ma uporzgdkowang wiedze na temat statyki samochodu. IST1 W11
W02 Ma podstawowg wiedze teoretyczng na temat mechani- IST1_W10
ki wspétpracy kota jezdnego z nawierzchnig drogi IST1 W11
W03 Zna podstawy teoretyczne i metody wyznaczania opo- IST1_W10
réw ruchu pojazdéw, bilansu sit. IST1 W11
Ma podstawowg wiedze teoretyczng na temat idealnego
. . o e IST1_ W10
W04 | pola podazy mocy i momentu oraz zna wiasnosci mozli- ISTL W11
Wiedza wych do zastosowania zrédet napedu samochodu. -
WO5 Ma uporzgdkowang wiedze teoretyczng na temat wia- IST1 W10
snosci dynamicznych samochodu. IST1 W11
Zna wymagania dotyczgce skutecznosci hamowania IST1 W10
W06 |wedilug regulaminéw ECE. Ma uporzadkowang wiedze =
e IST1_W11
teoretyczng na temat ruchu op6znionego samochodu. —
W07 Ma podstawowg wiedze teoretyczng na temat krzywoli- IST1 W10
niowego ruchu samochodu. IST1 W11
Wos Ma podstawowg wiedze teoretyczng na temat dynamiki IST1 W10
pionowej samochodu. IST1 W11
Potrafi zbudowa¢ algorytm i program obliczeniowy do
uol | Wyznaczania g:harakterysf[yk przyczepnosci w funkgiji IST1 UO7
poslizgu dla fizycznego i empirycznego modelu kota -
modelu kofa
Potrafi zbudowac¢ algorytm i program obliczeniowy do
Uo2 | Wyznaczania mgksy,m.alnej predkosci samocho@u oraz IST1 U07
- o okreslania zaleznosci maksymalnego przyspieszenia —
Umiejetnosci L .
samochodu od przetozenia biegu pierwszego.
Potrafi zbudowac algorytm i program obliczeniowy do:
—wyznaczania wykresu bilansu mocy,
Uo3 —wykresu trakcyjnego oraz charakterystyki dynamicznej IST1 UO7
samochodu, -
—wykresu przyspieszania oraz wykresu rozpedzania
samochodu.
Kompetencje Student potrafi pracowa¢ samodzielnie i wspoétpracowac
K01 ) IST1_KO1
spoteczne w zespole nad wyznaczonym zadaniem

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

. Tresci programowe
zajeé* prog




wyktad

Wprowadzenie do wyktadu - charakterystyka przedmiotu i zakresu wyktadu. Litera-
tura przedmiotu.

Statyka pojazdu samochodowego. Okreslenie obcigzen pojazdu samochodowego.
Reakcje statyczne nawierzchni na kota pojazdu i przyczyny ich zmian. Wyznaczanie
potozenia srodka masy samochodu.

Mechanika wspétpracy kota ogumionego z nawierzchnia drogi

Modele kofa ogumionego. Toczenie sie kota sztywnego po sztywnej nawierzchni
(kinematyka kota). Dynamika kota: sity i momenty dziatajgce na koto podczas ruchu —
przypadek kofa toczonego, napedzanego i hamowanego (réwnania ruchu kota).
Przyczepnos¢ kota do nawierzchni; zalezno$¢ wspdtczynnika przyczepnosci od
czynnikéw konstrukcyjnych i eksploatacyjnych. Zjawisko pos$lizgu hydrodynamiczne-
go (aquaplaningu).

Opory ruchu samochodu

Podstawowe zatozenia stosowane przy analizie ruchu prostoliniowego pojazdu sa-
mochodowego. Opory ruchu samochodu. Sita napedowa. Réwnanie ruchu pojazdu
samochodowego. Opdr toczenia — wplyw rodzaju ogumienia, ci$nienia, predkosci
jazdy i innych czynnikéw na jego wartosé. Opoér powietrza (opory: profilowy, tarcia,
zakiécen i indukcyjny). Zalezno$é oporu powietrza od rodzaju nadwozia oraz jego
elementow konstrukcyjnych: spojlerow, lusterek, klamek itp. Opoér bezwtadnosci —
obliczanie wartosci dokfadnej oraz oszacowania przyblizone. Opory wzniesienia,
uciggu i skretu. Bilans sit dziatajgcych na pojazd samochodowy w ruchu.

Zrédta napedu samochodéw

Idealne (postulowane) pole podazy mocy i momentu obrotowego. Charakterystyka
mozliwych do zastosowania zrédet napedu pojazdéw samochodowych: turbina paro-
wa, turbiny spalinowe, silniki elektryczne, naped mechaniczny, silniki spalinowe: z
zaptonem iskrowym oraz z zaptonem samoczynnym. Napedy hybrydowe w pojaz-
dach samochodowych. Cel stosowania napedéw hybrydowych, rodzaje, perspekty-
wy.

Charakterystyka wlasnosci dynamicznych samochodu

Transformacja mocy i momentu  silnika przez  ukiad napedowy
z mechaniczng skrzynig biegéw. Wykres bilansu mocy. Rzeczywiste pole podazy
mocy, zapas mocy. Wykres trakcyjny samochodu. Wskaznik dynamiczny. Charakte-
rystyka dynamiczna pojazdu i zasady jej sporzadzania. Ocena zdolnosci przyspie-
szania samochodu. Wykres przyspieszen i wykres rozpedzania samochodu.

Ruch opézniony samochodu

Wymagania dotyczgce skutecznosci hamowania wedtug regulaminéw ECE. Réwna-
nie ruchu pojazdu hamowanego. Intensywno$¢ hamowania. Uproszczone oszacowa-
nia drogi i czasu hamowania. Przebieg procesu hamowania. Sity dziatajgce na samo-
chod podczas hamowania i ich rozktad. Warunki zablokowania két osi przedniej i
tylnej podczas hamowania; skuteczno$¢ hamowania. Poprawa skutecznosci hamo-
wania — charakterystyki korektoréw i regulatoréw sit hamowania. Uktady ABS.
Mechanika krzywoliniowego ruchu samochodu

Pojecia: zwrotnosci, kierowalnosci i statecznosci samochodu. Statecznos¢ po-
przeczna, stateczno$¢ wzdtuzna samochodu. Kinematyka skretu; warunek popraw-
nosci skretu. Boczne znoszenie kota ogumionego. Promien skretu samochodu z
uwzglednieniem bocznego znoszenia kota. Pojecia podsterownosci i nadsterownosci
samochodu. Predkosci krytyczne przy dziataniu sit bocznych (przy bocznym podmu-
chu wiatru i w ruchu krzywoliniowym).

Podstawy dynamiki pionowej samochodu.

Pojecia podstawowe. Fizyczne i matematyczne modele drganh samochodu. Charakte-
rystyki sprezyste i ttumigce elementéw zawieszenia. Wymuszenia dziatajgce na
ukfad. Kryteria optymalizacji zawieszeh — zagadnienia komfortu, bezpieczenstwa
jazdy i trwatosci konstrukcji. Wyprowadzenie rownan drgan dla dwumasowego mode-
lu samochodu. Metody analizy i badan.




laboratorium

Modelowanie kota ogumionego (budowa algorytmu i programu obliczeniowego;
realizacja obliczen).
Model fizyczny — tworzenie charakterystyki przyczepnosci
w funkcji poslizgu kota
Model empiryczny — tworzenie charakterystyki przyczepnosci
w funkcji poslizgu kota
Osiagi samochodu (budowa algorytmu i programu obliczeniowego; realizacja
obliczen).
1) Wyznaczanie predkosci maksymalnej samochodu
2) Okreslenie zaleznosci maksymalnego przyspieszenia samochodu

od przetozenia biegu pierwszego
Ocena wtasnosci dynamicznych samochodu (budowa algorytmu i programu
obliczeniowego; realizacja obliczen).
1) Wyznaczanie wykresu bilansu mocy
2) Wyznaczanie wykresu trakcyjnego oraz charakterystyki dynamicznej samochodu
3) Wyznaczanie wykresu przyspieszen oraz wykresu rozpedzania samochodu
Analiza procesu hamowania (budowa algorytmu i programu obliczeniowego;
realizacja obliczen).
Wyznaczanie wykreséw przebiegu hamowania w funkcji czasu.
Ruch krzywoliniowy samochodu (budowa algorytmu i programu obliczeniowe-
go; realizacja obliczen).
Stany graniczne w ruchu po tuku: wywrdcenie pojazdu na bok, utrata przyczepnosci
bocznej.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczyc X)
efektu Egzamin Egzamin . . _
ustny pisemny Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
WO01- W08 X
U01- U03 X X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo-rm'il Forma zaliczenia Warunki zaliczenia

zajeé

wyklad egzamin Pozytywny wynik z egzaminu - uzyskanie co najmniej 50%
punktéw.
Zaliczenie sprawozdan i pozytywne oceny ze sprawdzianéw

. . z poszczegoblnych Ewiczen laboratoryjnych. Ocena koncowa

wyktad zaliczenie z oceng ; . . g e
jest Srednig arytmetyczng ocen z poszczegodlnych ¢wiczen
laboratoryjnych.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Obciazenie studenta n‘;iﬂ;a
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem wic|L|P]ISIWIC]L|P h
© | studiow 30 30 18 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 4 2 h




Razem przy bezposrednim udziale
£ nauczyciela akademickiego 66 42 .
Liczba punktéw ECTS, ktérg student
4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 2,6 1,7 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy
5 studenta 59 83 h
Liczba punktéw ECTS, ktorg student
6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 2,4 3,3 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami
[ o charakterze praktycznym 63 63 .
Liczba punktéw ECTS, ktorg student
8. | uzyskujew ramach zaje¢ o charakte- 2,5 2,5 ECTS
rze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca stu-
9. denta 125 125 h
10, Punkty ECTS za rrllodu'% o ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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