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Prace dyplomowe:

- Projektowanie elementéw uktadu
napedowego

-Obliczenia wytrzymatosciowe
elementéw pojazdow (ANSYS)
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Impact Analysis of Mini-Baja Car Frame
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Prace dyplomowe:
- Projektowanie elementéw uktadu napedowego
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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 zespotow
podwozia (hamulce, zawieszenia
ukfad kierowniczy)
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Prace dyplomowe:

- Projektowanie zespotéw podwozia
(hamulce, zawieszenia uktad kierowniczy)
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Prace dyplomowe:

- Projektowanie zespotéw podwozia (hamulce, zawieszenia ukiad kierowniczy)
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- Symulacja komputerowa
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——kat obrotu kota kierownicy
——predko$¢ GPS

——przyspieszenie poprzeczne

przyspieszenie poprzeczne samochodu [m/s?]
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——przyspieszenie poprzeczne-filtr

kat obrotu kota kierownicy [deg]

——kat obrotu kota kierownicy

—predkos¢ katowa wzgledem

Prace dyplomowe: osipionowe) 2
Wykorzystanie danych z sieci CAN w
badaniach drogowych

predkosc katowa samochodu wzgledem osi pionowej z
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Prace dyplomowe: badania drogowe
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Projektowanie uktadéw pomiarowo-sterujgcych do badania pojazdéw samochodowych



&) PCI-EPP

Specjalnos¢ POJAZDY

realizowana w Zaktadzie Samochodow Mechatroniki i Mechaniki

PCI-EPP - = Programowania POMIARLY
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im = camera.capture_array()
predicted_sign = predict_traffic_sign(im, model)
cv2.imshow( 'Result', im)

str_to_send = predicted_sign + '\n’

ser.write(str_to_send.encode('utf-8')
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Prace dyplomowe: projektowanie systemow ADAS, Implementacja Al do
systemow pojazdow.
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- \/ertical Forces

- Longitudinal Forces

- |Lateral Forces

Prace dyplomowe anallza ruchu pOJazdow ciezkich " \
| wprowadzanie zmian technicznych
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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
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Nasi partnerzy
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——kat obrotu kota kierownicy
| =——predkos¢ GPS

przyspieszenie poprzeczhe

——przyspieszenie poprzeczne-filtr
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kat obrotu kola kierownicy [deg], predko$¢ GPS [km/h]
o
przyspieszenie poprzezne samochodu [m/s?]

Slalom (okoto 60 km/h)
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dr inz. Michat Abramowski
Zaktad Samochoddéw Mechatroniki i Mechaniki,
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