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Obszary zainteresowan:

= Mechanika ruchu samochodu, badania symulacyjne

* Projektowanie | budowa aparatury pomiarowo-sterujgcej
= Badania samochodow

* Obliczenia wytrzymatosciowe MES

* Projektowanie podzespotdow samochodu: uktady
napedowe, zespoty podwozia

= Rzeczoznawstwo samochodowe
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Projektowanie uktadéw pomiarowo-sterujgcych do badania pojazdéw samochodowych
— mgr inz. Janusz PokorskKi
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Projektowanie uktadéw pomiarowo-sterujgcych do badania pojazdow samochodowych

— mgr inz. Janusz PokorskKi

Odbiorcy aparatury i oprogramowania.

Generalna Dyrekcja Drog Krajowych | Autostrad,

* |nstytut Badawczy Drog | Mostow,

* PIMOT,

« WAT,

 Fomar Borg Automotive S.A.,

* Instytut Pojazdow Samochodowych i Silnikow
Spalinowych Politechniki Krakowskiej,

 WITPIS,

« ATH Bielsko-Biata,

* Instytut Technologii Eksploatacii,

TOMEX Hamulce




Zestaw do pomiaru witasnosci antyposlizgowych nawierzchni drogowych SRT-4
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Przyktad rejestracji przebiegu procesu hamowania: 1 — moment hamowania,

2 — predkosc¢ obwodowa kota, 3 — sita tarcia miedzy kotem a nawierzchnig,

4 — reakcja normalna, t1 — przedziat czasu, w ktéorym wyznaczany jest przebieg «(S),
t2 — przedziat czasu, w ktorym obliczana jest srednia wartos¢ wspotczynnika

przyczepnosci poslizgowej 0.



Zestaw do pomiaru witasnosci antyposlizgowych nawierzchni drogowych SRT-4
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Przyktadowy wynik badania przyczepnosci opony - linie zaleznosci 4(S):
- linie

- wyniki poszczegolnych prob hamowania
- ich usrednienie (aproksymacja) - linia



Zestaw do pomiaru witasnosci antyposlizgowych nawierzchni drogowych SRT-4

m = -0,166*Ln(v) + 1,158

0,2

Wspotczynnik przyczepnosci m; [-]

. pomiary na mokro, T = 13°C
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110
Predkosc¢ slizgania v [km/h]

Przyktadowa charakterystyka predkosciowa — zaleznosc¢ wspotczynnika

przyczepnosci poslizgowej od predkosci slizgania.



Badania poréwnawcze przyczepnosci opon

Badane opony: wymiar - 185/65 R14, cisnienie - 0,22 MPa

letnia L, kKierunkowy
producent 1

zimowa Z,, | kierunkowy
producent 1

letnia L, asymetryczny
producent 2

zimowa Z,, | kierunkowy
producent 2

Badania prowadzono w temperaturze: ok. 32°C
15°C
2°C
-15°C, jezdnia sucha
-2°, Snieg



Badania porownawcze przyczepnosci opon

Charakterystyki przyczepnosci — AL ®

' — opona letnia ' = opona letnia
— opona zimowa — opona zimowa
Producent 1, ‘ Producent 2,
v=60 km/h pomiary na mokro T=2C pomiary na mokro, T = 2°C
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Badania porownawcze przyczepnosci opon

Charakterystyki przyczepnosci — ZIMA, -2°C, Snieg
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Wykorzystanie danych z sieci CAN w badaniach drogowych samochodéw

Mateusz Brukalski, Hubert Sar (Zaktad Samochodoéw),
Krzysztof Rokicki (Zaktad Ciggnikdéw i Napeddéw Hydraulicznych)

REJESTRACJA SYGNALOW Z SIECI CAN SAMOCHODU:

» kat obrotu kota kierownicy,

qare9s)

> przyspieszenie poprzeczne, e
L, .. . i 4
» predkos¢ katowa wzgledem osi pionowej, - 4
7 7 7 ‘ 7 7 4 g,“‘v:‘,v
» predkosc katowa kot, = - A
L4 . . © :\\ n_/ 4
» ci$nienie ptynu hamulcowego. o

REJESTRACJA PREDKOSCI SAMOCHODU Z ODBIORNIKA
GPS 10 HZ:

REALIZOWANE POMIARY

» Ruch prostoliniowy: przyspieszanie, hamowanie

» Ruch krzywoliniowy: ruch po okregu, slalom



Wykorzystanie danych z sieci CAN w badaniach drogowych samochodéw

- 200 - 20
—kat obrotu kota kierownicy

160 - —predkos¢ GPS
——przyspieszenie poprzeczne

—przyspieszenie poprzeczne-filtr
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Slalom (okoto 60 km/h)




Wykorzystanie danych z sieci CAN w badaniach drogowych samochodow

Predkosé

Predkosc [m/s]
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—— Predkoséc obwodowa vp

predkosé obrotowa kota jezdnego [obr/min]
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Prace konstrukcyjne




Politechnika Warszawska
Wydzial Samochodoéw i Maszyn Roboczych
Zaktad Samochodow

FUNTER :
Udziat w projekcie e . -
realizowanym przez PIMOT o we '
| AMZ Kutno
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Elektryczny samochéd dostawczy N.Truck, projekt realizowany dla




Elektryczny samochod dostawczy N.Truck, projekt realizowany dla

MELEX Sp. z 0.0.

Zespot wykonawcow:

* Prof. dr hab. inz. Andrzej Renski - kierownik
* Drinz. Michat Abramowski

 Mgr inz. Mateusz Brukalski

 Mgrinz. Jakub Deda

 Mgrinz. Janusz Pokorski

* Drinz. Hubert Sar

 Drinz. Tomasz Mirostaw

Ponadto w pracy wzielo udziat jeszcze

* 10 pracownikéw naukowych z Wydziatu SIMR
« 3 0soby wsparciaadministracyjnego

« 3 0soby spoza PW (UCP)

« 1 student




Elektryczny samochoéd dostawczy N.Truck, projekt realizowany dla
MELEX Sp. z 0.0.

Modutowa struktura
pojazdu




Elektryczny samochéd
dostawczy N.Truck, projekt
realizowany dla MELEX Sp.
Z 0.0.

Modutowa struktura
pojazdu

Rozwigzania zawieszenia:

« Zawieszenie niezalezne

nienapedzanych kot kierowanych

Zawieszenie niezalezne
napedzanych kot kierowanych

Zawieszenie niezalezne
nienapedzanych kot niekierowanych

Zawieszenie zalezne kot
napedzanych




Elektryczny samochéd dostawczy N.Truck, projekt realizowany dla
MELEX Sp. z 0.0.

Zawieszenie niezalezne
tylnych kot napedzanych
niekierowanych



Elektryczny samochéd dostawczy N.Truck, projekt realizowany dla
MELEX Sp. z 0.0.

Zawieszenie niezalezne przednich kierowanych kot napedzanych



Elektryczny samochod dostawczy N.Truck, projekt realizowany dla

MELEX Sp. z 0.0.

lﬂ.f_w Ciazno napeduryels

Dzwignia napadu roela i Iy
zalyczania skestu o= fylng

S{erownik P -
Silnikéw jazdy ‘ 1
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Sterowanie kot tylnych

Mgr inz. Jakub Deda, dr inz. Tomasz Mirostaw




Elektryczny samochéd dostawczy N.Truck, projekt realizowany dla
MELEX Sp. z 0.0.
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Sterowanie kot tylnych
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RZECZOZNAWSTWO SAMOCHODOWE

« 18 opinii z zakresu rzeczoznawstwa samochodowego
dla organow wymiaru sprawiedliwosci (sgdow) -
gtowny wykonawca dr inz. Piotr Fundowicz.

Praca doktorska: Michat Abramowski - Analiza
mozliwosci wykorzystania rejestracji wideo w
badaniach ruchu samochodu, promotor prof. dr hab.
iInz. Andrzej RenskKi




OBLICZENIA WYTRZYMALOSCIOWE

Prace doktorskie kierowane przez prof. dra inz. Mariusza Pyrza:

Mgr inz. Marek Krzywobtocki:
Optymalne projektowanie struktur energochtonnych z wykorzystaniem
metody Makro Elementow

Zderzenie przedniej czesci konstrukcji
pojazdu ze sztywng barierg

Conducted by George Washington University



OBLICZENIA WYTRZYMALOSCIOWE

Prace doktorskie kierowane przez prof. dra inz. Mariusza Pyrza:

Mgr inz. Natalia Wolska: Optymalizacja struktur energochtonnych
stosowanych w pojazdach kategorii M1

Cel: maksymalizacja ilosci absorbowane;
energii przy jednoczesnej minimalizacji

masy struktury oraz spetnieniu warunkow
bezpieczenstwa




OBLICZENIA WYTRZYMALOSCIOWE

Prace doktorskie kierowane przez prof. dra inz. Mariusza Pyrza:

mgr inz. Jan Biniewicz: Wptyw parametrow geometrycznych i
wtasnosci dynamicznych jednosladu
na optymalng trajektorie ruchu

|
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Informacje:

dr hab. inz. Dariusz Wieckowski
Zaktad Samochodow, pok. 2.17b
dariusz.wieckowski@pw.edu.pl
http://www.ip.simr.pw.edu.pl




