Karta (sylabus) meduta—/przedmiotu
Transport
Studia | stopnia

Stateczno $¢ i kierowalno $¢ srodkéw

Przedmiot:
transportu
Rodzaj przedmiotu: Obieralny/kierunkowy
Kod przedmiotu: TR1S0551-7 1
Rok: Il
Semesitr: 5
Forma studiow: Studia stacjonarne
Rodzaj zaj e€ i liczba godzin 45
W semestrze:
Wykiad 15
Cwiczenia
Laboratorium
Projekt 30
Liczba punktow ECTS: 3
Sposob zaliczenia: Zaliczenie
Jezyk wyktadowy: Jezyk polski

Cel przedmiotu

Cl

Zapoznanie studentow ze zjawiskami fizycznymi wystepujgcymi podczas ruchu
pojazdow oraz badaniem i oceng parametrow majgcych wptyw na kierowalnosé
pojazdow.

C2

Zapoznanie studentow z metodami badan statecznosci ruchu pojazdow.

C3

Zapoznanie studentow z metodami modelowania matematycznego ruchu
pojazdow i oceny parametrow ruchu w aspekcie statecznosci i bezpieczenstwa
oraz kierowalnosci pojazdow.

Wymagania wst epne w zakresie wiedzy, umiej etno $ci i innych kompetencji

1

Student posiada wiedze z zakresu fizyki , matematyki, budowy srodkow
transportu oraz badan pojazdow.

2

Student potrafi obstugiwaé systemy komputerowe i badac proste modele
matematyczne ruchu pojazdow.

Student potrafi optymalizowaé¢ wartosci wybranych parametrow konstrukcyjnych
i ruchowych pojazdéw.

Efekty ksztalcenia

W zakresie wiedzy:

EK1

Ma wiedze z matematyki w zakresie algebry, rachunku r6zniczkowego i
catkowego, metod probabilistycznych przydatng do opisu zagadnien
technicznych zwigzanych z modelowaniem ruchu pojazdéw.

EK 2

Ma uporzgdkowang i podbudowang teoretycznie wiedze zakresie stosowania
aparatury pomiarowej, stosowania modeli matematycznych ruchu pojazdu,
szacowania btedu wynikow.

W zakresie umiejetnosci:

EK3

Potrafi pozyskiwac¢ informacje z literatury, baz danych i innych zrédet oraz
dokonywac ich przetwarzania, interpretacji oraz formutowania wnioskéw.




Potrafi wykorzysta¢ nabytg wiedze z matematyki i fizyki do opisu procesow
EK4 wystepujgcych podczas ruchu pojazdow, tworzenia modeli i algorytméw w
obszarze dziatan inzynierskich.
EK5 [Ma umiejetno$s¢ samoksztatcenia sie i podnoszenia kompetencji zawodowych.
W zakresie kompetencji spotecznych:
EK6 Ma swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wlasng i gotowos¢ pracy w
zespole.
EK7 Potrafi mysle¢ i dziata¢ w sposob przedsiebiorczy z uwzglednieniem priorytetow
stuzgcych realizacji okreslonego przez siebie lub innych dziatania.
I
I
(
Tresci programowe przedmiotu
Forma zaj ¢ — wyklady
Tresci programowe
W1 Analiza ogolna statecznosci pojazdow. Statecznos¢ pojazdu przy
oddziatywaniu statej sity boczne,.
W2 Zalezno$ci kinematyczne i dynamiczne na przykfadzie czterokotowego
modelu pojazdu.
W3 Wplyw korygowania ustawienia kot kierowanych na stateczno$é. Predkosc
krytyczna ruchu samochodu.
W4 Pojecie kierowalnosci pojazdu samochodowego. Ocena kierowalnosci,
metodyka badan. Badania pod- i nadsterownosci.
W5 Analiza powigzan miedzy pod- i nadsterownoscig a statecznoscig.
Statecznosc¢ zestawow drogowych.
Forma zaj e¢ — éwiczenia
Tresci programowe
Ccwi1
Cw...
Forma zaj €€ — laboratoria
Tresci programowe
L1
L...
Forma zaj €€ — projekt
Tresci programowe
Modelowanie statecznosci kierunkowej pojazdéw w oparciu o teorie
P1 toczenia kota ogumionego po twardym podtozu /m.in. wg Rocarda,
Greidanusa, Kietdysza, Dugoffa, Segela, Pacejki/
P2 Analiza wptywu parametrow ukiadu kierowniczego na statecznos¢ i
kierowalnos¢ pojazdu na wybranych przykiadach.
P3 Modelowanie znoszenia pojazdu w zaleznosci od predkosci jazdy, katow
ustawienia kot, parametrow opon i nawierzchni.
Metody dydaktyczne
1 |Wykiad z prezentacjg multimedialng
2 | Wykiad konwersatoryjny.
3 | Projekt




Obci gzenie prac g studenta

Forma aktywnosci

Srednia liczba godzin na zrealizowanie

aktywnosci
Godziny kontaktowe z wyktadowc 3, 35
w tym:
... Podac wykaz aktywnoS$ci studenta
wymagajgcych uczestnictwa 30
wyktadowcy, np. udziat w wyktadach,
udziat w laboratoriach itd.
realizowane w formie np. konsultacji 5
Praca wiasna studenta, w tym:
... Podac wykaz aktywnoS$ci studenta
realizowanych jako praca wiasna, np. 30
wykonanie projektu itd.
L aczny czas pracy studenta 65
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla 3
przedmiotu:
Liczba punktow ECTS w ramach zajec
o charakterze praktycznym (¢wiczenia, 1

laboratoria, projekty)
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Macierz efektow ksztatcenia
Odniesienie
danego efektu
ksztatcenia do
Efekt efektéow Cele Tresci Metody Metody
ksztatcenia | zdefiniowanych | przedmiotu | programowe | dydaktyczne oceny
dla catego
programu
(PEK)
W1, W2,
EK 1 TR1A_WOL [C1,C2] W3,P1, P2, [1, 3] [01, 02]
++
P3]
TR1A_W14,
EK 2 + [C1, C3,] [\Iévlz’l:\’g?’ [1, 3] [01, 02]
TR1A W08 T
W1, W2,
EK 3 TR1A_UOL [C1, C2 C3] | W3, W5, P1, [1, 3] [01, 02]
i P2, P3]




[W2, W3,
EK 4 TR1A_UO7 [C1, C2] W5, P1, P2, [1,2, 3] [01, 02]
++
P3]
W1, w2,
EK5 TRIA_UOS | req 31 | w3, P1, P2, 2, 3] (01, 02]
++
P3]
W1, W2,
EK6 TR1A_KO3 [C1, C3] W3, P1, P2, [1, 2, 3] [01, O2]
P3]
W1, W2,
EK7 TR1A_KO05 [C1, C3] W3, P1, P2, [1, 2, 3] [01, 02]
P3]
EKS8 TR1A_KO2 [C2] [W4,W5] [1, 3] [O01, 02]
Metody i kryteria oceny
Symbol
metody Opis metody oceny Prég zaliczeniowy
oceny
01 Pisemne kolokwium z wyktadow 60%
02 Wyk.onanlle prpjektu I prezentacji 100%
multimedialne;j
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