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Lp. | Sem. | Nazwa przedmiotu Wyktadowca
1 |6 Uktady napedowe pojazdéw Dr inz. Andrzej Wasiewski,
(2W, 1L) prof. uczelni
2 |6 Obliczenia wytrzymalosciowe MES | Prof. dr inz. Mariusz Pyrz
w konstrukcji pojazdéw (2W, 1L)
3 |6 Budowa nadwozi (2W, 1L) Dr hab. inz. Jarostaw Senko
4 167
)
1 |7 Podwozia samochodéw (2W) Dr hab. inz.
Dariusz Wieckowski, prof. PW
2 | 77) | Systemy komputerowe w konstrukciji Dr inz. Hubert Sar
pojazdow (2W)
3 |77) | Rzeczoznawstwo samochodowe (2W) | Dr inz. Piotr Fundowicz

*) do wyboru 1 przedmiot

**) do wyboru 2 przedmioty
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Laboratorium
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SUB =1

TIME=1

SMAXT (NOAVG) 4 SEP 6 2007
DMX =.529807 16:29:45
SMN =70.365

SMX =64260

STEP=1

Prace dyplomowe:

- Projektowanie elementéow uktadu
napedowego

-Obliczenia wytrzymatosciowe
elementéw pojazdow (ANSYS)

70.365
21467

Impact Analysis of Mini-Baja Car Frame
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Prace dyplomowe:
- Projektowanie elementéw uktadu napedowego

Skrzynia dwusprzegtowa: konstrukcja, obliczanie, podstawy projektowania
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Prace dyplomowe: Projektowanie elementéw ukladu napedowego

Model mechanizmu réznicowego
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Prace dyplomowe: Projektowanie elementéw ukladu napedowego

0

Model mechanizmu réznicowego
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- Projektowanie zespotow
podwozia (hamulce, zawieszenia
ukfad kierowniczy)
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Prace dyplomowe:

- Projektowanie zespotéw podwozia
(hamulce, zawieszenia ukiad kierowniczy)




Specjalnos¢ POJAZDY

realizowana w Instytucie Pojazdéw i Maszyn Roboczych

Prace dyplomowe:

- Projektowanie zespotéw podwozia (hamulce, zawieszenia uktad kierowniczy)
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Badania drogowe
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Projektowanie uktadéw pomiarowo-sterujgcych do badania pojazdéw samochodowych
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Nasi partnerzy:

- Biura inzynierskie
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Nasi partnerzy:

FUNTER
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Nasi partnerzy

Zestaw do pomiaru witasnosci antyposlizgowych
nawierzchni drogowych SRT-4
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Nasi partnerzy

- MELEX Sp. z 0.0.
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Nasi partnerzy

T
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Informacje:
Dr hab. inz. Dariusz Wieckowski, prof. uczelni
Zaktad Samochodow, pok. 2.17b, tel.: 885 859 790
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http://www.ip.simr.pw.edu.pl/

