PANSTWOWA WYZSZA SZKOLA ZAWODOWA
W NOWYM SACZU

KARTA PRZEDMIOTU

obowigzuje studentéw rozpoczynajgcych studia w roku akademickim 2013/2014

Instytut Techniczny
Kierunek studiéw: Mechatronika Profil: Ogélnoakademicki
Forma studiéw: Stacjonarne Kod kierunku: 06.0
Stopien studiow: |

Specjalnosci:  Mechatronika pojazdéw samochodowych

1 PRZEDMIOT

NAZWA PRZEDMIOTU Mechatroniczne uklady sterowania napedem i trakcja
KOD PRZEDMIOTU IT 06.0 AIS MS13 13/14
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalnosciowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 5
SEMESTRY 6

2 RoODZzZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM PROJEKT SEMINARIUM
6 30 15 15

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie sie z budowa i zasada dzialania mechatronicznych uktadéw napedowych zintegrowanych z systemami
kontroli trakcji.

Cel 2 Posiadanie wiedzy zwiazanej z projektowaniem i konstruowaniem zintegrowanych mechatronicznych uktadéw
sterowania napedem i trakcja.

Cel 3 Nabycie umiejetnosci wyznaczania podstawowych parametréw w ukladzie napedowym oraz w systemach
stabilizacji toru jazdy pojazdu z wykorzystaniem zlozonych modeli matematycznych.

Cel 4 Nabycie umiejetnosci w projektowaniu, konstruowaniu i doborze uktadéw kontroli trakcji zintegrowanych z
systemami napedowymi do samochodéw osobowych.

Cel 5 Posiadanie umiejetnosci oceny przydatnosci stosowania zintegrowanych ukltadéw sterowania napedem i trakcja
w zaleznosci od rodzaju pojazdu.
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOgCI I INNYCH
KOMPETENCJI
a Wiedza z zakresu mechaniki ogélnej: kinematyka i dynamika.

b Wiedza z zakresu teorii ruchu pojazdéw.

5 EFEKTY KSZTAICENIA

EK1 Wiedza: Definiuje podstawowe pojecia z zakresu budowy i zasady dzialania mechatronicznych uktadéw
napedowych zintegrowanych z systemami kontroli trakcji.

EK2 Wiedza: Umiejetnie wykorzystuje wiedze inzynierska do projektowana i konstruowania zintegrowanych mechatronicznych
ukladéw sterowania napedem i trakcja.

EK3 Umiejetnosci: Prawidlowo okresla podstawowe parametry w ukladzie napedowym oraz w systemach stabilizacji
toru jazdy pojazdu z wykorzystaniem zlozonych modeli matematycznych.

EK4 Umiejetnosci: Stosuje nabyta wiedze do projektowania, konstruowania i prawidtowego doboru uktadéw kontroli
trakcji zintegrowanych z systemami napedowymi do samochodéw osobowych.

EKS5 Umiejetnosci: Potrafi dokonaé wlasciwej oceny przydatnosci stosowania zintegrowanych ukladéw sterowania
napedem i trakcja w zaleznosci od rodzaju pojazdu.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKLAD

TEMATYKA ZAJEC

Lp p . LiczBA GODZIN
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH
Podstawowe zagadnienia z zakresu ukladéw napedowych i systeméw kontroli

W1 | trakcji: podzial i klasyfikacja. Mechatroniczne uktady sterowania napedem - 5
analiza systeméw stosowanych w pojazdach samochodowych.
Rozwiazania konstrukcyjne  elementéw przeniesienia napedu - skrzynie

W2 | przektadniowe (manualne, automatyczne), sprzegta, mechanizmy réznicowe, waty 5

napedowe. Tendencje rozwojowe uktadéw napedowych.

Regulowane blokady mechanizmu réznicowego: sygnaly wejsciowe i wyjsciowe w
W3 | urzadzeniu sterujacym, blokada elektrohydrauliczna i elektromagnetyczna. Uktad 5
napedowy 4x4, mozliwosci trakcyjne oraz rozwiagzania konstrukcyjne.

Uklady przeciwblokujace kota jezdne pojazdu, podstawowe funkcje i budowa
W4 | uktadu ABS: czujniki predkosci obrotowej kot, uklad otwarty i zamkniety z 5
zaworami elektromagnetycznymi.

Budowa i zasada dziatania systeméw ASR, MSR i DSE. Sposoby regulacji sity

e napedowej oraz momentu napedowego na kotach jezdnych pojazdu. o

W6 Systemy stabilizacji toru ruchu pojazdu. Budowa i zasada dzialania wybranych 5
mechatronicznych systeméw kontroli trakcji ASC, DSC, ESP oraz TCS.
RazeEM 30

CWICZENIA

Lp TEMATYKA Z{UEC . L1CczZBA GODZIN
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH
Wyznaczanie czestosci drgan wilasnych elementéw wirujacych w  ukladzie

c1 napedowym na podstawie modelu tréjmasowego uwzgledniajacy przyrosty katéw 5
obrotu wszystkich elementéw uktadu przeniesienia napedu. Postaé¢ I i II rzedu
drgani (macierz form drgan).
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CWICZENIA
TEMATYKA ZAJEC
Lp ) . LiczBA GODZIN
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH
Analiza i dobér wybranych uktadéw sterujacych oraz wielkosci decyzyjnych w
C2 . . 5
ukladzie napedowym dla dowolnego pojazdu samochodowego.
Dobér wybranych, optymalnych parametréw do projektowania mechatronicznych
C3 uktadéw kontroli trakcji zintegrowanych z ukladami przeniesienia napedu. 5
Adaptacja systemu DSC do wybranego pojazdu samochodowego.
RAZEM 15
LABORATORIUM
TEMATYKA ZAJEC
Lp B . LiczBA GODZIN
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH
L1 Analiza bledéw w uktadzie ABS. 4
L2 Analiza bledéw w ukladzie ASR. 4
L3 Optymalizacja systemu ABS i ASR. 4
L4 Dobér optymalnych parametréw do projektowania wybranego- ukladu 3
napedowego zintegrowanego z systemem DSC.
RAZEM 15

7 METODY DYDAKTYCZNE

M1 Wyktady
M2 Zadania tablicowe
M3 Prezentacje multimedialne

M4 Cwiczenia laboratoryjne

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

SREDNIA LICZBA
. GODZIN NA
FORMA AKTYWNOSCI
ZREALIZOWANIE
AKTYWNOSCI

Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiéw 60
Konsultacje przedmiotowe 8
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2
Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu pracy studenta, w tym:
Przygotowanie si¢ do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 35
Opracowanie wynikéw 10
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA 7Z 125
CAIEGO NAKIADU PRACY STUDENTA
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 5

9 SPOSOBY OCENY

OCENA FORMUJACA

F1 Kolokwium
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F2 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F3 Egzamin
KRYTERIA OCENY
EFEKT KSZTALCENIA 1 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 1
WERYFIKACJI
Na Student definiuje podstawowe pojecia
OCENE z zakresu budowy i zasady dzialania | wyktad ocena z egzaminu
3 mechatronicznych ukladéw napedowych
zintegrowanych z systemami kontroli
trakcji.
Na Student rozumie i definiuje podstawowe
OCENE pojecia z zakresu budowy 1 zasady
4 dzialania  mechatronicznych  ukladéw
napedowych zintegrowanych z systemami
kontroli trakcji oraz potrafi w odpowiedni
sposéb zastosowaé zdobyta wiedze do
analizy tych systeméw.
Na Student bezblednie potrafi zastosowaé
OCENE zdobyta wiedze do gruntownej i zlozonej
5 analizy mechatronicznych ukladow
napedowych zintegrowanych z systemami
kontroli trakcji.
EFEKT KSZTALCENIA 2 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 2
WERYFIKACJI
Na Student ma podstawowa wiedze
OCENE inzynierska do projektowana i | wyktad ocena z egzaminu
3 konstruowania zintegrowanych
mechatronicznych  ukladéw sterowania
napedem i trakcjg.
Na Student definiuje 1 rTozumie pojecia
OCENE zZ zakresu zasad projektowana
4 i konstruowania zintegrowanych
mechatronicznych  ukladéw sterowania
napedem i trakcjg.
Na Student umiejetnie i bezblednie
OCENE wykorzystuje wiedze do projektowana
5 i konstruowania zintegrowanych
mechatronicznych  ukltadéw sterowania
napedem i trakcja.
EFEKT KSZTALCENIA 3 MIEJSCE OPIS WERYFIKACJI EK 3
WERYFIKACJI
Na Student okresla podstawowe parametry w
OCENE uktadzie napedowym oraz w systemach | éwiczenia ocena z kolokwium
3 stabilizacji toru jazdy pojazdu.
Na Student prawidtowo okresla parametry w
OCENE ukladzie napedowym oraz w systemach
4 stabilizacji  toru jazdy pojazdu z
wykorzystaniem prostych modeli
matematycznych.
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Na Student bezblednie okresla parametry w
OCENE ukladzie napedowym oraz w systemach
5 stabilizacji toru jazdy pojazdu =z
wykorzystaniem ztozonych modeli
matematycznych.
EFEKT KSZTALCENIA 4 MIEJSCE OPIS WERYFIKACII EK 4
WERYFIKACJI
Na Student posiada wiedze teoretyczna Srednia arytmetyczna ze
OCENE ale nie potrafi =zastosowa¢ jej do | laboratorium wszystkich uzyskanych ocen
3 projektowania prostych ukladow na podstawie sprawozdan
napedowych zintegrowanych z systemami laboratoryjnych.
trakcji w pojazdach samochodowych.
Na Student stosuje nabyta wiedze do
OCENE projektowania, konstruowania i
4 prawidlowego doboru ukladéw kontroli
trakcji  zintegrowanych 2z  systemami
napedowymi do samochodéw osobowych.
Na Student umiejetnie 1 bezbtednie stosuje
OCENE zlozona problematyke do projektowania
5 skomplikowanych ukladéw napedowych
zintegrowanych z systemami trakcji w
pojazdach samochodowych.
EFEKT KSZTALCENIA b MIEJSCE OPIS WERYFIKACII EK 5
WERYFIKACJI
Na Student definiuje pojecia dotyczace oceny Srednia arytmetyczna ze
OCENE przydatnosci stosowania zintegrowanych |‘laboratorium wszystkich uzyskanych ocen
3 ukladéw sterowania napedem i trakcja w na podstawie sprawozdan
zaleznosci od rodzaju pojazdu. laboratoryjnych.
Na Student potrafi dokonaé oceny
OCENE przydatnosci stosowania prostych ukladéw
4 sterowania napedem i trakcja w zaleznosci
od rodzaju pojazdu.
Na Student potrafi dokonaé wlasciwej oceny
OCENE przydatnosci stosowania ztozonych
5 zintegrowanych uktadéw sterowania
napedem i trakcja w zaleznosci od rodzaju
pojazdu.

OCENA DO INDEKSU (OCENA PODSUMOWUJACA)

Srednia arytmetyczna z ocen pozytywnych uzyskanych ze wszystkich efektéw ksztalcenia.

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

a Oceny pozytywne uzyskane z wszystkich efektéw ksztalcenia.

b Warunkiem przystapienia do egzaminu jest uzyskanie zaliczeri z EK3, EK4 i EK5.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU
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EFEKTY
ODNIESIENIE DO 3
KSZTALCENIA . TRESCI METODY
EFEKTOW CELE PRZEDMIOTU
DLA PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
KIERUNKOWYCH
PRZEDMIOTU

W1, W2, W3, W4,
EK1 MT_ W07, MT W11 Cell, Cel2 W5, W M1, M3

W1, W2, W3, W4,

EK2 MT W13 Cell, Cel2 W5, W6, C3. L4 M1, M3
W1, W2, W3, W4,
EK3 MT UBI10 Cel3, Cel4 €2, (3, 12, L3 M2
W1, W2, W3, W4,
EK4 MT_UBIO, Cel3, Celd W5, W6, C2, C3, L3, M3, M4
MT UBO03 LA
MT _UBO06, W1, W2, W3, W5,
EK3 MT_UB03 Celd, Cels W6, C1, L1, 12, L4 M2, M4
11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA:
[1] Grzegozek W. — Modelowanie dynamiki samochodu przy stabilizujacym sterowaniu sitami, Krakéw, 2000,

Politechnika Krakowska
[2] Merkisz J., Mazurek S. — Pokltadowe systemy diagnostyczne, Warszwa, 2005, WKiL

[3] Micknass W., Popiol R., Springer A. — Mosty napedowe, skrzynie biegdw, waly i pétosie, Warszawa, 2006,
WNT

LITERATURA UZUPEINIAJACA:

[1] Zajac M. — Uktady przeniesienia napedu samochodéw, Warszawa, 2003, WKiL

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

prof. dr hab. inz. J6zef Knapczyk (kontakt: j kn@mech.pk.edu.pl)

OsoBY PROWADZACE PRZEDMIOT

dr inz. Mariusz Cygnar (kontakt: mcygnar@pwsz-ns.edu.pl)

mgr inz. Wojciech Chronowski (kontakt: wojtekczas@poczta.fm)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (kierownik zaktadu) (dyrektor instytutu)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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