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Wymagania wstepne

Wiedza: Zna teorie ruchu samochodu. Zna metody symulacji ruchu samochodu. Zna podstawy automatyki.
Umiejetnosci: Umie postugiwac sie jezykami: natywnym i miedzynarodowym w stopniu umozliwiajgcym
rozumienie tekstow technicznych. Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, Internetu, baz danych i innych
zrédet. Potrafi integrowac uzyskane informacje interpretowac i wyciggac z nich wnioski oraz tworzy¢ i
uzasadniac opinie. Potrafi wykorzysta¢ przyswojone teorie matematyczne do tworzenia i analizy prostych
matematycznych modeli dynamiki pojazdéw. Kompetencje spoteczne: Rozumie potrzebe i zna mozliwosci
ciggtego doksztatcania sie.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom wiedzy dotyczacej podstaw fizycznych sterowania procesami w pojazdach
samochodowych, istniejgcego stanu techniki w tym zakresie i perspektyw rozwoju w najblizszym czasie
oraz metod projektowania i testowania uktadoéw sterowania.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
1. zna podstawy teorii sterowania dynamikg pojazdéw i ich autonomizacji



2. zna podstawowe zagadnienia zwigzane z fizykg zjawisk sterowanych w pojazdach autonomicznych
3. zna podstawowe metody projektowania i testowania uktadéw sterowania

Umiejetnosci:

1. potrafi przeprowadzi¢ analize funkcjonowania podstawowych uktadéw sterowania wykorzystywanych
pojazdach sautonomicznych z wykorzystaniem narzedzi symulacji komputerowej

2. potrafi ocenic role i znaczenie poszczegodlnych elementéw technicznych rozwigzan uktadow
sterowania wykorzystywanych autonomicznych pojazdach samochodowych w celu przeprowadzenia
diagnostyki uktadu

3. potrafi prawidtowo oceni¢ mozliwosci i ograniczenia podstawowych uktadéw sterowania stosowanych
w samochodach

Kompetencje spoteczne:

1. ma $wiadomosc¢ wagi stosowania uktadow sterowania we wspoétczesnych pojazdach, w tym
autonomicznych

2. ma swiadomos$¢ znaczenia zagadnienia projektowania i realizacji algorytméw sterowania dla
efektywnosci i skutecznosci funkcjonowania poszczegoélnych poduktadéw samochoddéw autonomicznych
3. ma swiadomos¢ potrzeby posiadania rzetelnej i szczegotowej wiedzy o przebiegu zjawisk ktorych
sterowanie projektuje dla osiggniecia pozgdanego efektu sterowania

4. ma swiadomos$¢ i znaczenie wykorzystywania wiedzy z roznych dziedzin techniki w tworzeniu
wspoétczesnych konstrukcji pojazdéw, powodujgcych, ze sg one produktami multidyscyplinarnymi

5. ma swiadomos¢ mozliwosci i ograniczen systemow sterowania stosowanych w autonomicznych
pojazdach samochodowych

Metody weryfikacji efektéw uczenia sig i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Egzamin pisemny w postaci testu zawierajgcego pytania wyboru, opisowe oraz problemowe.
Laboratorium ocenione na podstawie wynikow biezgcej kontroli przygotowania do zajec oraz
sprawozdan z wykonanych ¢wiczen.

Tresci programowe

Omdwieni historii, stanu obecnego i perspektyw rozwoju pojazdéw autonomicznych. Poziomy
autonomicznosci pojazdéw (od 0 do 5 wg NHTSA/SAE) - definicje i przyktady, zaawansowane systemy
wspomagania pracy kierowcy - przeglad i omowienie gtownych funkcji - przyktady obecnosci rynkowe;j.
Zadania systemow sterowania pojazdami autonomicznymi - percepcja otoczenia (detekcja, klasyfikacja i
Sledzenie obiektdw), lokalizacja i mapowanie otoczenia, planowanie manewrdw, realizacja manewrow -
sterowanie hamowanie, przyspieszaniem predkos$cig i kierunkiem ruchu oraz jego zmiana.

Technologie istotne dla pojazdéw autonomicznych - wykorzystywane do percepcji otoczenia - kamery
zewnetrzne, lidar, radary przednie i tylne, czujniki ultradzwiekowe, do monitorowania sennosci i uwagi
(np. kamery wewnetrzne), do integracji i przetwarzania danych - sztuczna inteligencja (Al),
przetwarzanie duzych zbioréw danych (Big Data), systemy uczenia maszynowego, systemy
rozpoznawania obrazéw (wizja maszynowa), Internet Rzeczy(loT), komunikacja - sieci i technologie
komunikacji (np. 5G, V2X), systemy lokalizacji satelitarnej i nawigacji, Mapy HD - precyzyjne i
dynamiczne mapy cyfrowe.

Systemy sterowania w tradycyjnych pojazdach - obszary wykorzystania. Systemy sterowania dynamikg
wzdtuzng - ABS i ASR, sterowanie automatyczng skrzynig biegow, tempomat, sterowanie dynamikg
poprzeczng - ESP, wspomaganie parkowania, sterowanie dynamikg pionowg - zawieszenia adaptacyjne i
potaktywne.

Systemy sterowania wykorzystywane na roznych poziomach autonomiczno$ci: adaptacyjny tempomat
plus funkcja stop-and-go, automatyczne hamowanie awaryjne (w tym wykrywanie pojazdéw, pieszych,
rowerzystow), systemy ostrzegania o opuszczeniu pasa ruchu i systemy utrzymywania pasa ruchu,
systemy automatycznej zmiany pasa ruchu i systemy przeciwdziatanie skutkom podmuchéw,
automatyczne prowadzenie i parkowanie pojazdu na parkingu, systemy rozpoznawania znakéw
drogowych, monitorowanie martwych stref widzenia, systemy noktowizyjne, detekcja sennosci kierowcy
i detekcja skupienia/uwagi kierowcy, automatyczna adaptacyjna regulacja $wiatet, nawigacja.
Technologie wspomagajace i wyzwania dla pojazdéw autonomicznych - komunikacja 5G i V2X (pojazd z
pojazdem i pojazd z infrastrukturg), wyzwania dla pojazdéw autonomicznych - koszty, problemy
zaktocen pomiedzy pojazdami, odpornos¢ na warunki pogodowe, warunki ruchu miejskiego.



Metody dydaktyczne

1. Wyktad z prezentacjg multimedialng

Cwiczenia laboratoryjne z wykorzsytaniem systemow Matlab/Simulink, dSpace i stanowisk
prezentujacych samochodowe systemy sterowania (ABS, amortyzqatory potaktywne, automatyczna
skrzynia biegéw)
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,00
Praca wiasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zaje¢ 30 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




