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Wymagania wstepne

Podstawowa wiedza z zakresu mechaniki, a w szczegolnosci kinematyki i dynamiki uktadéw dyskretnych.
Znajomosc¢ podstawowych zasad formutowania zagadnien dynamiki. Obstuga arkusza kalkulacyjnego.
Zdolnosc¢ identyfikacji problemow i rozstrzygania dylematéw w procesie obliczeniowym. Samodzielno$é.
Student ma podstawowg wiedze na temat maszynoznawstwa, mechaniki, podstaw konstrukcji maszyn i
praw fizyki. Student potrafi integrowac uzyskane informacje, dokonywac ich interpretacji, wycigga¢ wnioski,
czyta¢ schematy i rysunki techniczne.

Cel przedmiotu

Przekazanie studentom informaciji na temat podstawowych relacji pomiedzy parametrami konstrukcyjnymi
pojazddéw, warunkami drogowymi oraz wymaganiami dynamiki ruchu, przy zachowaniu bezpieczenhstwa i
komfortu jazdy. Przekazanie studentom podstawowych informaciji na temat budowy i dziatania uktadéw
podwozia samochodu oraz nadwozi oraz ogélnych wymagan wobec pojazdéw samochodowych.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:
1. Zna podstawowe zaleznosci dynamiki opisujgce ruch samochodu. 2. Posiada wiedze o sposobach



rozwigzywania problemow z zakresu dynamiki wzdtuznej, poprzecznej i pionowej pojazdu. 3. Zna
algorytmy postepowania prowadzgce do poprawnego okreslenia zachowania sie pojazdu na drodze. 4.
Zna przebieg wyznaczania podstawowych charakterystyk samochodu. 5. Student zna zadania, budowe i
wiasciwosci réznych odmian podstawowych uktadow pojazdu samochodowego.

Umiejetnosci:

1. Potrafi zdefiniowac¢ zjawiska wystepujgce w czasie ruchu samochodu w formie zaleznosci
matematycznych. 2. Umie rozwigzywaé zagadnienia dynamiki samochodu. 3. Umie okresli¢ zaleznosSci
pomiedzy parametrami konstrukcyjnymi i trakcyjnymi pojazdu a jego wtasnosciami ruchowymi. 4. Umie
tak dobra¢ rozwigzania kinematyczne i dynamiczne, aby zapewni¢ odpowiedni komfort i bezpieczenstwo
jazdy. 5.Student umie opisac zadania, zasady dziatania, odmiany konstrukcyjne i funkcjonalne,
wiasciwosci oraz zakres zastosowan réznych rozwigzan mechanizméw i zespotow gtéwnych uktadow
pojazdu.

Kompetencje spoteczne:

1. Potrafi samodzielnie definiowac priorytety, problemy i rozwigzania z zakresu dynamiki ruchu pojazdu.
2. Potrafi wspétpracowac z osobami zajmujgcymi sie projektowaniem rozwigzan konstrukcyjnych
pojazddéw. 3. Rozumie wymagania dotyczgce komfortu i bezpieczenstwa jazdy .

4.Rozumie znaczenie wiedzy w rozwigzywaniu problemow z zakresu elektromobilnosci; jest sSwiadomy
koniecznosci wykorzystania wiedzy ekspertow podczas rozwigzywania zadan inzynierskich w zakresie
wykraczajgcym poza wiasne kompetencije.

Metody weryfikacji efektéw uczenia si¢ i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:
Egzamin pisemny z materiatu wyktadowego, zaliczenie éwiczeh na podstawie kolokwium.

Tre$ci programowe

Podstawy teorii ruchu pojazdéw: Kurs obejmuje dynamike pojazdow wzdtuzng, poprzeczng i pionowa.
Omodwione sg aspekty napedu, osiggi, charakterystyki trakcyjne oraz energetyczne pojazdu. Proces
hamowania uwzglednia moc, energie oraz roznice miedzy hamowaniem awaryjnym a eksploatacyjnym.
Dynamika poprzeczna koncentruje sie na teorii skretu, sterowaniu pojazdem, wptywie ogumienia i
statecznosci ruchu. Dynamika pionowa analizuje ocene zawieszenia oraz wptyw sztywnosci i ttumienia na
komfort i bezpieczenstwo.

Podstawy budowy pojazdéw: Zajecia obejmujg techniczne charakterystyki samochodéw, wymagania
prawne oraz podziat na podukfady funkcjonalne (nadwozie, podwozie, uktady napedowe, systemy
bezpieczenstwa). Oméwione sg aspekty ergonomiczne, mechaniczne, estetyczne oraz bezpieczenstwo
nadwozi i uktadéw napedowych, a takze struktura i funkcje uktadéw kierowniczych, hamulcowych i
zawieszen.

Zakres éwiczen: Cwiczenia obejmujg modele oporéw ruchu, obliczenia charakterystyk trakcyjnych, osiggéw
i procesdw hamowania, modele zapotrzebowania na energie, oraz obliczenia kierowalnosci, statecznosci
poprzecznej i parametréw sprezystosci i ttumienia pojazdu.

Tematyka zaje¢

Podstawy teorii ruchu pojazdow:

1.Podziat na podstawowe obszary dynamiki — wzdtuzna, poprzeczna i pionowa. Dynamika wzdtuzna —
proces napedu samochodu — osiggi (zdolno$¢ rozpedzania, predkos¢ maksymalna, zdolno$¢
pokonywania wzniesien, zdolnos¢ holowania), charakterystyka trakcyjna i dynamiczna samochodu.
Aspekty energetyczne napedu samochodu — napedowe i pozanapedowe zapotrzebowanie na energie,
moc opordéw ruchu, cykle jezdne, charakterystyki napeddéw spalinowych i elektrycznych, napedy
hybrydowe (celowos¢ wykorzystania z perspektywy zapotrzebowania energii, metody gromadzenia
energii kinetycznej samochodu).

2.Proces hamowania samochodu — przebieg w czasie i aspekty energetyczne — moc i energia
hamowania, hamowania awaryjne a hamowania eksploatacyjne, hamowanie odzyskowe.

3.Dynamika poprzeczna samochodu — teoria skretu samochodu dla niskich predkosci, mozliwosci
automatyzacji procesu parkowania. Sity odziatywujgce na samochdd w jezdzie po tuku z wiekszymi



predkosciami, sterowania dynamikg poprzeczng samochodu — generowanie sit poprzecznych,
odpowiedzi samochodu — predkos¢ odchylania, kgt znoszenia samochodu, wptyw ogumienia na
dynamike poprzeczng samochodu — katy znoszenia, charakterystyki kierowalnosci, dynamika poprzeczna
w stanach przejsciowych (gwattowna zmiana pasa ruchu), stateczno$¢ ruchu samochodu, znaczenie
momentu bezwtadnosci wokot osi pionowej — wartosci i rozktadu masy, stateczno$¢ przechytowa
samochodu.

4.Dynamika pionowa samochodu —kryteria i wskazniki oceny zawieszenia — komfort i bezpieczenstwo
oraz ograniczenia konstrukcyjne zawieszen, dynamika uktadu dwumasowego — charakterystyki
wzmocnienia drgah nadwozia, sit nacisku ogumienia na podtoze, ugie¢ zawieszenia, rezonanse, wptyw
doboru sztywnosci i ttumienia, wptyw zmienno$ci masy resorowane;j.

Podstawy budowy pojazdow:

5.Podstawowe charakterystyki techniczne samochodéw, wymagania i ograniczenia prawne budowy
pojazdéw samochodowych, podziat samochodu na poduktady funkcjonalne (nadwozie, podwozie:
zawieszenie, uktad kierowniczy, uktad hamulcowy, uktad przeniesienia napedu, zrédta napedu, systemy
bezpieczenstwa czynnego i biernego, wyposazenie wnetrz samochodow, systemy wentylacji, ogrzewania
i klimatyzaciji).

6.Nadwozia i uktady napedowe — aspekty ergonomiczne, mechaniczne, estetyczne oraz bezpieczenstwa
— zdolnos¢ pochtaniania energii przez strefe kontrolowanego zgniotu oraz wytrzymatosc¢ przestrzeni
pasazerskiej. Aspekty relacji wytrzymatosc (sztywnos¢ gietna i skretna) a masa nadwozia. Podstawowe
rozwigzania uktadéw napedowych samochodow spalinowych i elektrycznych. Skrzynie przektgdniowe i
sprzegta oraz waty.

7.Uktady podwozi (kierownicze, hamulcowe i zawieszenia) — struktura ukfadu kierowniczego, mechanizm
kierowniczy i zwrotniczy, uktady wspomagania uktadéw kierowniczych, struktura uktadu hamulcowego,
mechanizmy hamujgce i mechanizmy uruchamiania hamulcéw, uktady sterowania w uktadach
hamulcowych (ABS, EBS), funkcje zawieszenia - funkcje przenoszenia sit pionowych (drgania pionowe)
oraz wzdtuznych i poprzecznych — elementy wodzgce zawieszen, rodzaje uktadéw kinematycznych
zawieszen (McPhersona, wahacze poprzeczne, wzdtuzne i skosne, belka skretna), elementy sprezyste
(sprezyny, resory, miechy pneumatyczne, zawieszenia hydropneumatyczne) i ttumigce (rodzaje i budowa
amortyzatorow).

ZAKRES CWICZEN

1. Modele i szacowanie oporow ruchu

2. Obliczenia charakterystyk trakcyjnych dla napedéw spalinowych i elektrycznych

3. Obliczenia osiggéw

4. Obliczenia procesu hamowania — aspekty osiggow i energetyczne

5. Obliczenia zapotrzebowania na energie do celéw napedowych — modele ,backward facing”

6. Obliczenia charakterystyk kierowalnosci oraz statecznosci poprzecznej.

7. Obliczenia wymaganych parametrow sprezystosci i ttumigcych dla réznych stanéw obcigzenia
pojazdu.

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja multimedialna. 2. Cwiczenia: sformutowanie i rozwigzanie zadanych probleméw
z zakresu dynamiki samochodu.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 58 2,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 28 1,00

laboratoryjnych/¢wiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




