PN

P\

N

Karta przedmiotu

POLITECHNIKA
GDANSKA

Nazwa i kod przedmiotu

Uktady napedowe i sterowanie pojazdéw autonomicznych, PG_00064520
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Data rozpoczecia studiow
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Rok akademicki realizacji
przedmiotu

2024/2025

Poziom ksztatcenia Il stopnia Grupa zaje¢ Grupa zaje¢ fakultatywnych
Grupa zaje¢ specjalnosciowych
Grupa zaje¢ powigzanych z
prowadzonymi badaniami
naukowymi w dziedzinie nauki
zwigzanej z kierunkiem - profil
ogolnoakademicki

Forma studiow stacjonarne Sposob realizacji na uczelni

Rok studiow 1 Jezyk wykitadowy polski

Semestr studiow 1 Liczba punktow ECTS 2.0

Profil ksztatcenia ogdlnoakademicki Forma zaliczenia zaliczenie

Jednostka prowadzaca

Woydziat Elektroniki, Telekomunikaciji

i Informatyki -> Katedra Sygnatow i Systemow WETI

Imie i nazwisko
wyktadowcy (wyktadowcow)

Odpowiedzialny za przedmiot

drinz. Artur Gancza

Prowadzacy zajecia z przedmiotu

drinz. Artur Gancza

Formy zaje¢ Forma zaje¢ Wyktad Cwiczenia Laboratorium | Projekt Seminarium |[RAZEM
i metody nauczania Liczba godzin zaje¢ [30.0 0.0 0.0 0.0 0.0 30
W tym liczba godzin zaje¢ na odlegtosc¢: 0.0
Aktywnos¢ studenta Aktywnos¢ studenta [Udziat w zajeciach Udziat w Praca wtasna RAZEM
i liczba godzin pracy dydaktycznych, objetych konsultacjach studenta
planem studiow
Liczba godzin pracy |30 4.0 16.0 50
studenta

Cel przedmiotu

Zapoznanie studentéw z podstawowymi metodami modelowania podzespotéw pojazdéw autonomicznych
oraz dziataniem podstawowych systeméw sterowania w pojazdach automatycznych.

Efekty uczenia sie
przedmiotu

Efekt kierunkowy

Efekt z przedmiotu

Sposéb weryfikacji i oceny efektu

[K7_W10] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu podstawowe
procesy zachodzace w cyklu zycia
urzadzen, obiektow i systemow
technicznych oraz metody
wspomagania procesow i funkgciji,
specyficzne dla kierunku studiéw

Student zna i rozumie procesy
zachodzace w podzespotach
uktadow napedowych pojazdow
autonomicznych oraz rozumie ich
wptyw na problematyke
sterowania pojazdami
autonomicznymi. Student zna
podstawy budowy
najwazniejszych uktadéw
pojazdéw autonomicznych.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_WO01] zna i rozumie w
pogtebionym stopniu matematyke
w zakresie niezbednym do
formutowania i rozwigzywania
ztozonych zagadnien zwigzanych
z kierunkiem studiéw

Student zna techniki
matematyczne niezbedne do
konstruowania modeli
matematycznych podzespotéw
pojazdow autonomicznych oraz do
syntezy uktadéw sterowania
poszczegdinych podzespotéw.

[SW1] Ocena wiedzy
faktograficznej

[K7_U02] potrafi wykonywac
zadania zwigzane z kierunkiem
studiéw oraz formutowac i
rozwigzywac problemy z
wykorzystaniem nowej wiedzy z
fizyki i innych dziedzin nauki

Student potrafi zastosowac
posiadang wiedze z matematyki i
fizyki w celu skonstruowania
odpowiedniego modelu
matematycznego omawianych
podzespotéw pojazdow
autonomicznych oraz potrafi
dokonac syntezy uktadu
sterowania danym podzespotem.

[SU3] Ocena umiejgtnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu

[K7_UO07] potrafi wykorzystaé
zaawansowane metody
wspomagania proceséw i funkgciji,
specyficzne dla kierunkéw studiéw

Student potrafi zastosowac znane
metody syntezy uktadow
sterowania w problemie
sterowania podzespotami
autonomicznych pojazdéw.

[SU3] Ocena umiejetnosci
wykorzystania wiedzy uzyskanej
w ramach przedmiotu
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Tresci przedmiotu

5. Architektura uktadu napedowego.

1. Wprowadzenie do teorii pojazdéw autonomicznych, omowienie wyzwan i perspektyw rozwoju.

2. Podzespoty pojazdéw autonomicznych.

3. Podstawy dynamiki pojazdéw mechanicznych. Modelowanie oporéw.

4. Cele sterowania pojazdami autonomicznymi.

6. Omowienie problematyki sterowania praca uktadu napedowego.

7. Modele zastepcze pojazdéw autonomicznych.

8. Budowa i dziatanie adaptacyjnego tempomatu.

9. Budowa i dziatanie uktadéw aktywnego ttumienia drgan.

10. Budowa i dziatanie ukfadu przeciwdziatajacego blokowaniu hamulcéw (ABS).

11. Budowa i dziatanie systemu kontroli trakcji (TCS).

Wymagania wstepne
i dodatkowe

Zaawansowana znajomos$¢ matematyki i fizyki, znajomos¢ elektroniki i podstaw teorii sterowania.

Sposoby i kryteria
oceniania osigganych
efektéw uczenia sie

Sposéb oceniania (sktadowe)

Prég zaliczeniowy Sktadowa oceny koncowej

Test pisemny

55.0% 100.0%

Zalecana lista lektur

Podstawowa lista lektur

M. Meywerk, "Vehicle Dynamics", Wile, 2015.

F. Golnaraghi, B. C. Kuo "Automatic Control Systems", Willey, 2010.

Uzupetniajaca lista lektur

L. Eriksson, L. Nielsen, "Modeling and Control of Engines and
Drivelines", Wiley, 2014.

L. del Re et al. "Automotive Model Predictive Control", Springer-Verlag,
2010.

Adresy eZasobdw

Adresy na platformie eNauczanie:

Przyktadowe zagadnienia/
przyktadowe pytania/
realizowane zadania

Praktyki zawodowe
w ramach przedmiotu

Nie dotyczy
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