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Status przedmiotu obowigzkowy
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Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) TAK

Liczba punktéw ECTS 5

E(rjgwjdzenia zajeé wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
Ry 19 18




EFEKTY UCZENIA SIE

Svmbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
: . MiBM1_WO02
W01 | Ma uporzgdkowang wiedze na temat statyki samochodu. MiBM1_ W09
W02 Ma podstawowg wiedze teoretyczng na temat mechaniki MiBM1_W02
wspotpracy kota jezdnego z nawierzchnig drogi MiBM1_WQ09
W03 Zna podstawy teoretyczne i metody wyznaczania opo- MiBM1_W02
réw ruchu pojazddéw, bilansu sit. MiBM1 WQ09
Ma podstawowg wiedze teoretyczng na temat idealnego .
. . NN MiBM1_W02
i W04 | pola podazy mocy i momentu oraz zna wtasnosci mozli- MiBM1 W09
Wiedza wych do zastosowania zrodet napedu samochodu. —
WO5 Ma uporzadkowang wiedze teoretyczng na temat wita- MiBM1_WO02
snosci dynamicznych samochodu. MiBM1 W09
Zna wymagania dotyczgce skutecznos$ci hamowania we- MIBM1 W02
W06 |dtug regulaminéw ECE. Ma uporzadkowang wiedze teo- . -
A MiBM1_WQ09
retyczng na temat ruchu opéznionego samochodu. -
W07 Ma podstawowg wiedze teoretyczng na temat krzywoli- MiBM1_W02
niowego ruchu samochodu. MiBM1_WO09
Potrafi zbudowa¢ algorytm i program obliczeniowy do
Uol | Wyznaczania charaktg:-rysty_k przyczepnosci w funkcji po- MIBM1 U02
$lizgu dla fizycznego i empirycznego modelu kota mo- -
delu kota
Potrafi zbudowac algorytm i program obliczeniowy do
Uo2 | Wyznaczania m.aksyrr_]alnej predkosci samochodu oraz MIBM1 U02
okreslania zaleznosci maksymalnego przyspieszenia sa- -
mochodu od przetozenia biegu pierwszego.
. . Potrafi zbudowac algorytm i program obliczeniowy do:
Umiejetnosci — wyznaczania wykresu bilansu mocy,
uos |~ wy_kresu trakcyjnego oraz charakterystyki dynamicz- MiBM1 U02
nej samochodu, -
— wykresu przyspieszania oraz wykresu rozpedzania
samochodu.
uo4 Potrafi zbudowac algorytm i program obhcz_enlowy do MiBM1 U02
wyznaczania wykresu przebiegu hamowania. -
uo5 Potrafi ,zb_udow_ac program obliczeniowy do wyznaczania MiBM1 U02
predkosci granicznych. -
Kompetencje KO1 Student potrafi pracowac samod2|elr_1|e i wspotpracowac MiBM1 K04
spoteczne w zespole nad wyznaczonym zadaniem -

TRESCI PROGRAMOWE

Fo.r mf Tresci programowe

zajec
Wprowadzenie do wyktadu - charakterystyka przedmiotu i zakresu wykfadu. 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.

wyklad Mechanika wspoétpracy kota ogumionego z nawierzchnia drogi

Modele kota ogumionego. Toczenie sie kota sztywnego po sztywnej nawierzchni (ki-
nematyka kota). Dynamika kofa: sity i momenty dziatajgce na koto podczas ruchu —
przypadek kota toczonego, napedzanego i hamowanego (réwnania ruchu kota). Przy-
czepnosc¢ kota do nawierzchni; zalezno$¢ wspotczynnika przyczepno$ci od czynnikéw
konstrukcyjnych i eksploatacyjnych. Zjawisko pos$lizgu hydrodynamicznego (akwapla-
ningu).




Opory ruchu samochodu

Podstawowe zatozenia stosowane przy analizie ruchu prostoliniowego pojazdu samo-
chodowego. Opory ruchu samochodu. Sita napedowa. Réwnanie ruchu pojazdu samo-
chodowego. Opor toczenia — wplyw rodzaju ogumienia, cisnienia, predkosci jazdy i
innych czynnikdw na jego warto$¢. Opér powietrza (opory: profilowy, tarcia, zaktécen i
indukcyjny). Zaleznos¢ oporu powietrza od rodzaju nadwozia oraz jego elementéw
konstrukcyjnych: spojleréw, lusterek, klamek itp. Opér bezwtadnosci — obliczanie war-
tosci doktadnej oraz oszacowania przyblizone. Opory wzniesienia, uciggu i skretu.

Zrédta napedu samochodéw

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

Charakterystyka wtasnosci 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. Charaktery-
styka dynamiczna pojazdu i zasady jej sporzadzania. Ocena zdolnosci przyspieszania
samochodu. Wykres przyspieszen i wykres rozpedzania samochodu.

Ruch opézniony samochodu

Wymagania dotyczace skutecznosci hamowania wedtug regulaminéw ECE. Réwnanie
ruchu pojazdu hamowanego. Intensywnos¢ hamowania. Uproszczone oszacowania
drogi i czasu hamowania. Przebieg procesu hamowania. Catkowita droga hamowania.
Sity dziatajgce na samochdd podczas hamowania i ich rozklad. Warunki zablokowania
koét osi przedniej i tylnej podczas hamowania; skutecznos¢ hamowania. Poprawa sku-
tecznosci hamowania — charakterystyki korektoréw i regulatoréw sit hamowania.
Uktady ABS.

Mechanika krzywoliniowego ruchu samochodu

Pojecia: zwrotno$ci, kierowalnosci i statecznosci samochodu. Stateczno$¢ po-
przeczna, statecznos¢ wzdtuzna samochodu. Kinematyka skretu; warunek poprawno-
sci skretu. Boczne znoszenie kota ogumionego. Promien skretu samochodu z uwzgled-
nieniem bocznego znoszenia kota. Pojecia podsterownosci i nadsterownosci samo-
chodu. Predkosci krytyczne przy dziataniu sit bocznych (przy bocznym podmuchu wia-
tru i w ruchu krzywoliniowym).

laboratorium

Modelowanie kota ogumionego (budowa algorytmu i programu obliczeniowego;
realizacja obliczen).

Model fizyczny — tworzenie charakterystyki przyczepno$ci

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 wiasnosci 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 obliczenio-
wego; 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 (zaznaczy¢ X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
WO01- W07 X
U01- UO5S X X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo_rnl? Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyktad egzamin Pozytywny wynik z egzaminu.

laboratorium

zaliczenie z oceng

Zaliczenie sprawozdan i pozytywne oceny ze sprawdzianow
z poszczegolnych ¢wiczen laboratoryjnych. Ocena koncowa
jest srednig arytmetyczng ocen z poszczegodlnych ¢wiczen la-

boratoryjnych.

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nostk
a
W C L P
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
18 18
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 4 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. iy 42 h
akademickiego
Liczba punktéow ECTS, ktora student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela akade- 1,7 ECTS
mickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 83 h
6. Liczba punktéw E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 33 ECTS
w ramach samodzielnej pracy '
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 63 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
8. Ny 2,5 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym '
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 125 h
10, Punkty ECTS za nl'nodu'l N 5 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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