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Wstep

W ramach inzynierskiej pracy dyplomowej zrealizowanej przez autora niniejszej pracy
magisterskiej zaprojektowane i wykonane zostalo stanowisko badawcze zespolu napedowego
z automatyczna skrzynia biegéw. Z zalozenia stanowisko to przeznaczone jest do celow
dydaktycznych w zakresie wlasciwosci funkcjonalnych. Zespél umozliwia réwniez prowadzenie
badan do$wiadczalnych. Obciazenie jest realizowane za pomoca hamulca wodnego.
Funkcjonowanie zespolu jest w pelni sterowane i monitorowane przez elektroniczne ukltady
sterujace.

W trakcie prowadzonych na stanowisku badan stwierdzono jednak znaczne réznice
w funkcjonowaniu zespolu napedowego na stanowisku, w stosunku do identycznego ukladu
napedowego pojazdu rzeczywistego w warunkach drogowych. W ramach poszukiwania
mozliwych przyczyn istniejacych réznic sformulowano hipoteze o niewlasciwym sposobie
symulowania rzeczywistych sit oporéw ruchu, przede wszystkim oporéw bezwladnosci,
realizowanego za pomoca hamulca wodnego.

Niniejsza praca magisterska ma na celu weryfikacje tej hipotezy w oparciu o badania
porownawcze stanowiska, pojazdu oraz odpowiednich modeli matematycznych poddanych
symulacji w §rodowisku Matlab — Simulink.

1.Niewlas ciwa praca uktadu napgdowego na stanowisku

4 Weryfikacja

3.Budowa modeli symulacyjnych stanowiska i pojazdu
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5.Badania symulacyjne na modelu stanowiska i pojazdu

6.Whnioski na temat mo pdernizacji stanowiska i prowadzenia badan

Rys. 1.1 Struktura i chronologia prezentowanej pracy






