Tasit Dinamigi

1 [|Ders Adi: Tasit Dinamigi
2 |Ders Kodu: OTO3006
3 |Ders Turi: Zorunlu
4 |Ders Seviyesi Lisans
5 |Dersin Verildigi Yil: 3
6 |Dersin Verildigi Yariyil 6
7 |Dersin AKTS Kredisi: 6.00
8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 3.00
9 [|Uygulama Ders Saati(saat/Hafta) 0.00
10 |Laboratuvar Ders Saati (saat/hafta) :[0
11 [Dersin Onkosulu: -
12 |Dersin Dili: Tirkce
13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze
14 |[Dersin Koordinatori: Dr. Ogr. Uyesi ZELIHA KAMIS KOCABICAK
15 Dersi Veren Diger Ogretim i
Elemanlari:
) Uludag Universitesi, Miihendislik-Mimarlik Fakdltesi, Otomotiv
16 |Koordinator lletisim Bilgileri: Muhendisligi Bolumu 16059 Gorukle/BURSA
zkamis@uludag.edu.tr; Tel: 0224 2941992
17 |Dersin WEB adresi:
18 [persin Amac: D
19 |Dersin Mesleki Gelisime Katkisi:
20 |Dersin Ogrenme Kazanimlari:
1 Dinamill< bir yap!i oular?lg tasit sisterpine etlfiyep yukleri
temel bir tasarim élciti olarak degerlendirebilme.
Yapisal tasarimda yol ve ¢evre kaynakl dinamik etkiler
2 kadar garpisma mekanigi prensiplerini de ele almak
geregini kavrayabilme.
Tasit Dinamiginde lastik-yol araylzu ve gevre iligkisini
3 kurabilme. Bu sayede klasik sistem dinamigi
yaklasimindan farkhlagsmalari algilayabilme.
4 Surug ve Seyir dinamigi iliskisindeki karsithdi bir tasarim
Olgutl olarak kavrayabilme.
5
6
7
8
9
10
21 |Dersin igerigi:
Hafta |DERS ICERIKLERI
Teorik Uygulama
1 Arag dinamigine giris, yol tutus ve suris

ozellikleri




2 Tasit govdesine etkiyen yukler, Tagit sasi
tasariminda temel prensipler.
3 Govde-sasi egilme ve burulma sertlikleri,
Motor ve transmisyon ana yukleri.
4 Carpisma mekanigi: enerji absorbsiyonu ve
guvenlik sistemleri
5 |Garpisma mekanigi: carpisma testleri
Fren sistemleri, ideal ve gercek frenleme,
6 |Braking system, ideal and real braking, fren
duzenleri, disk ve kampana frenler
ideal yénlendirme, hidrolik-elektronik
7 |direksiyon, Dogrultu kontrolu, kinematik
yonlendirme, Direksiyon sistemi ve elemanlari
Sirus Dinamigi, Eksen Sistemleri, Temel
8 |Kavramlar, Lastik-Yol iligkisi, Kuvvet ve
Momentler.
Viraj Sertligi, Kamber acisi ve kendi kendine
9 [hizalama torku, Lastik Modelleme, Dugoff
Modeli, Allen Modeli,
10 Pacejka Magic Formula Modeli, Suriici-Tasit
Sistemi, Surts Dinamigi Modelleri
11 Bisiklet Modeli, Kayma Agcilari, Hareket
Denklemleri
12 Stabilite Analizi, Strls Karakteristikleri,
Matlab Uygulamalari
13 |Seyir Dinamigi konfor iligkisi, Ceyrek ve tam
tasit seyir dinamigi modelleri, Konfor ve Sirug
Karakteristikleri agisindan Sispansiyon
Tasarimi
14 |Konfor ve Siris Karakteristikleri agisindan
Sispansiyon Tasarimi, Matlab Uygulamalari
22 1.Fundamentals of Vehicle Dynamics, T. Gillespie, SAE,
1992.
Ders Kitabi, Referanslar ve/veya Diger 220.?)/gh|cle Dynamics & Control, R. Rajamani, Springer,
s 3.The Multibody Systems approach to Vehicle Dynamics,
M. Blundell, Butterworth-Heinemann, 2004.
4.Theory of Ground Vehicles, R. Y. Wong, Wiley, 2001.
23 |Degerlendirme
YARIYIL i(;i CALISMALARI SAYISI [KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 25.00
Kisa Sinav 1 15.00
Odev 2 10.00
Y1l Sonu Sinavi 1 50.00
Toplam 5 100.00
Yil ici calismalarinin Basariya Orani 50.00
Finalin Basariya Orani 50.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklasimlar

24

AKTS / i$ YUKU TABLOSU




ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuki (Saat)
Teorik Dersler 14 3.00 42.00
Uygulamali Dersler 0 0.00 0.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 6.00 84.00
Odevler 2 15.00 30.00
Projeler 0 0.00 0.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 10.00 10.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyil Sonu Sinavi 1 10.00 10.00
Toplam is YUk 176.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 5.87
Dersin AKTS Kredisi 6.00
25 ~ PROGRAM YETERLILIKLERI ILE
DERS OGRETIM KAZANIMLARI ILISKISI TABLOSU
PY1|PY2 [PY3 |PY4|PY5 [PY6 |PY7|PY8|PY9 [PY10[PY1l |PY12 |PY13|PY14 |PY15 [PY16
OK1 0 0 4 4 10 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK2 0 0 4 4 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK3 0 0 4 4 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK4 0 0 4 4 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katki 1 ¢cok disiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yiksek 5 Cok Yiuksek
Duzeyi:




