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

Przedmiot: Teoria ruchu pojazdow
Rodzaj przedmiotu: Obowigzkowy/kierunkowy
Kod przedmiotu: TR1NO0543-0 1

Rok: 1l

Semestr: 5

Forma studiow: Studia niestacjonarne

Rodzaj zaj € i liczba godzin

_ 27
W semestrze:
Wyktad 18
Cwiczenia 9
Laboratorium
Projekt
Liczba punktow ECTS: 4
Sposob zaliczenia: Egzamin
Jezyk wyktadowy: Jezyk polski

Cel przedmiotu

C1 |Uzyskanie wiedzy z zakresu teorii ruchu pojazdéw samochodowych

C2

Uzyskanie umiejetnosci stosowania wybranych metod obliczeniowych
parametrow ruchu pojazdow

C3

Opanowanie metodyki postepowania przy wykonywaniu obliczen trakcyjnych
pojazdoéw samochodowych.

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

1 Posiadanie wiedzy i umiejetnosci z matematyki, pozwalajgce na rozwigzywanie
probleméw inzynierskich
2 |Posiadanie wiedzy z zakresu mechaniki technicznej
3 |Posiadanie wiedzy z zakresu podstaw fizyki.
4 |Posiadanie wiedzy z zakresu podstaw obstugi programow: MS Excel, Mathcad.
Efekty ksztalcenia
W zakresie wiedzy:
EK 1 Zna podstawy teoretyczne i metody wyznaczania wtasciwosci ruchu pojazdow
samochodowych
EK 2 [Zna podstawy teoretyczne wspoétpracy kota jezdnego z nawierzchnig drogi
EK 3 Z_na pods_ta_lwy teoretyczne i me_tody wyznaczania oporow ruchu pojazdow,
bilansu sil i mocy na kotach pojazdu.
EK 4 Zna podstawy teoretyczne i metody wyznaczania rownania ruchu i
charakterystyki dynamicznej samochodu.
EK 5 [Zna podstawy teoretyczne i metody wyznaczania doboru przetozen.
EK 6 Zn_a podstawy teoretyczne i metody wyznaczania parametrOw hamowanial
pojazdu samochodowego.
W zakresie umiejetnosci:
EK7 |Potrafi wykonac¢ obliczenia trakcyjne pojazdéw samochodowych.

W zakresie kompetencji spotecznych:




Jest odpowiedzialny za rzetelno$¢ uzyskanych wynikéw swoich prac i ich

EKS5 | .
interpretacje

Tresci programowe przedmiotu

Forma zaj ¢ — wyktady

Tresci programowe

Charakterystyki podazy i zapotrzebowania mocy pojazdu samochodowego.
Metody sporzgdzania charakterystyk silnikbw samochodowych.
Charakterystyka predkosciowa eksploatacyjna silnika. Charakterystyka
uniwersalna silnika.

W1

Dobor silnika do samochodu, wstepny i doktadny. Moc silnika: SAE, DIN,
W2 | ,pod maskg”. Elastycznos¢ silnika samochodowego. Straty w uktadzie

napedowym.

Pojecie promienia kofa jezdnego: swobodny, statyczny, dynamiczny i
W3 | toczny. Przyczepnos$¢ kot jezdnych, poslizg. Reakcje kot jezdnych w
réznych przypadkach ruchu.

Opory ruchu pojazdu. Omowienie i wyznaczanie oporow toczenia,

w4 wzniesienia, powietrza, bezwladnosci, przyczepy, skretu.
Bilans sit i mocy na kotach pojazdu. Catkowita i jednostkowa sita napedowa.
W5 Réwnanie ruchu samochodu. Wskaznik dynamiczny samochodu.

Bezwymiarowe rownanie ruchu samochodu z przyczepg. Wykres trakcyjny i
charakterystyka dynamiczna pojazdu.

Reakcje jezdni. Statyczne reakcje jezdni. Uktad sit zewnetrznych
W6 dziatajgcych na samochdod w ruchu. Zmiana obcigzen osi w czasie ruchu
samochodu. Graniczne wartosci reakcji nawierzchni.

Zdolnos¢ napedowa i elastycznos$¢ samochodu. Definicja zdolnosci

wr napedowej. Pojecie elastycznosci samochodu i wptyw na parametry ruchu.

Przetozenia w uktadzie napedowym pojazdu. Definicja przetozenia

W8 catkowitego. Dobor przetozen w skrzyni biegow.

Hamowanie pojazdu. Obliczanie drogi, czasu, opéznienia hamowania.
w9 Parametry ruchu samochodu. Statecznos¢, kierowalnosc¢, sterownosg,
ptynnosc ruchu samochodu. Pojazd neutralny, podsterowny i nadsterowny.

Forma zaj @€ — éwiczenia

Tresci programowe

] Zajecia wprowadzajgce. Omowienie przebiegu zajec. Przydziat tematdw
CW1 | indywidualnych obliczen trakcyjnych pojazdow. Wyznaczanie
charakterystyki predkosciowej silnika.

CW2 | Dobér silnika do samochodu. Przyktady obliczen.

CW3 | Oméwienie zasad wykonania obliczen trakcyjnych pojazdéw.

CW4 | Obliczanie oporéw ruchu pojazdu samochodowego. Przyktady obliczen.

, Obliczanie parametrow ruchu. Bilans sit i mocy na kotach. Przyklady
CW5 L .
obliczen. Kolokwium 1.

éW6 Obliczanie rekcji ruchowych pojazdu i parametrow drogi. Przyktady
obliczen.

CW?7 | Dobér przetozen w skrzyni biegéw. Przyktady obliczen.

CW8 | Obliczanie parametréw hamowania pojazdu. Przyktady obliczen.

, Kolokwium 2. Zajecia zaliczeniowe. Przyjmowanie i ocena indywidualnych
Cw9 N ) L . ,
obliczen trakcyjnych pojazdow. Ewentualnie kolokwium poprawkowe.




Metody dydaktyczne

1 |Wyktad z prezentacjg multimedialng.

2 Kolokwium z zestawdw zadan opracowanych na poszczegolne éwiczenia
laboratoryjne.

3 | Samodzielne wykonywanie obliczen trakcyjnych pojazdéw.

Obciagzenie prac g studenta

o Srednia liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci .
aktywnosci
Godziny kontaktowe z wyktadowc g, 29
w tym:
... Podac wykaz aktywnoS$ci studenta
wymagajgcych uczestnictwa
wyktadowcy, np.
udziat w wyktadach, 18
udziat w ¢wiczeniach 9
konsultacje 2
Praca wlasna studenta, w tym: 46
... Podac wykaz aktywnoS$ci studenta
realizowanych jako praca wiasna, np.
przygotowanie do cwiczen, 10
wykonanie obliczen trakcyjnych, 20
Przygotowanie sie do zaliczenia
wyktadow. 16
k. aczny czas pracy studenta 75
Sumaryczna liczba punktow ECTS dla 3
przedmiotu:
Liczba punktéw ECTS w ramach zajec
o charakterze praktycznym (¢wiczenia, 1
laboratoria, projekty)

Literatura podstawowa

Arczynski S.: Mechanika ruchu samochodu. WNT, Warszawa 1993.

Prochowski L.: Mechanika ruchu. WKL, Warszawa 2005.

Sitka W.: Teoria ruchu samochodu. WNT, Warszawa 2002.

A WIN[F

Mitschke M.: Dynamika samochodu. Naped i hamowanie. WKL, Warszawa
1987.

Literatura uzupetniaj gca

[EEN

Lanzendoerfer J., Szczepaniak C.: Teoria ruchu samochodu. WKL, Warszawa
1980.

Debicki M.: Teoria ruchu samochodu. WKt, Warszawa 1979.

Macierz efektow ksztatcenia

Efekt
ksztalcenia

Odniesienie
danego efektu
ksztatcenia do

efektow
zdefiniowanych

Cele Tresci Metody Metody
przedmiotu | programowe | dydaktyczne oceny




dla catego

programu
(PEK)

EK1

TR1A_W12
(+++)
TR1A_W16
(+++)
TR1A_WO05
(++)

C1,C2

W1, W2
W1, Cw2

1,2,3

F1, F3 P2

EK 2

TR1A W12
(+++)
TR1A_W16
(+++)
TR1A_WO05
(++)

C1,C2

W3

1,2,3

F1, F3 P2

EK3

TR1A_W12
(+++)
TR1A_W16
(+++)
TR1A_WO05
(++)

C1,C2

W4, W5
Cw4

1,2,3

F1, F3 P2

EK 4

TR1A W12
(+++)
TR1A_W16
(+++)
TR1A_WO05
(++)

C1,C2

W5, CWS5,
Cwé

1,2,3

F1, F3 P2

EK 5

TR1A W12
(+++)
TR1A_W16
(+++)
TR1A_WO05
(++)

C1,C2

W8, CW7

1,2,3

F1, F3 P2

EK6

TR1A W12
(+++4)
TR1A_W16
(+++)
TR1A_WO05
(++)

C1, C2

w9, w8

1,2,3

F1, F3 P2

EK7

TR1A_UO1

(+++)

TR1A_UO3

(+++)

TR1A_UO5

(++)

TR1A_UO6

(+++)

TR1A U21

(+++4)

C3

W5, CW1,
cw3

F1,F2, P1

EK8

TR1A KO3

C2,C3

Cwi1, CW3

F2, F3,




(++)
TR1A_KO04
(+++)

P1, P2

Metody i kryteria oceny

Symbol
metody Opis metody oceny Prég zaliczeniowy
oceny
o1 Zaliczenie pisemne z ¢wiczen audytoryjnych 50%
02 Egzamin 60%
03 Spravv_ozdanle z wykonanych obliczen 100%
trakcyjnych
Autor dr in 2. Zbigniew Kiernicki
programu:

Adres e-mail:  z.kiernicki@pollub.pl

Jednostka

organizacyjna:

Katedra Pojazdow Samochodowych




