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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Wirtualne wytwarzanie

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WM AIR oIIN C10 20,/21
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBA PUNKTOW ECTS 4.00

SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
2 9 0 0 18 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie si¢ z oprogramowaniem i rozwigzaniami sprzetowymi do modelowania i symulacji dyskretnych
systemoéw wytwarzania w srodowisku wirtualnym

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Znajomosé systemu CAD w zakresie modelowania 3D

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Charakteryzuje oprogramowanie 3DExperience w zakresie zastosowania do modelowania i symulacji
dyskretnych systeméw wytwarzania

EK2 Wiedza Opisuje procedure uruchamiania programu sterujacego, przygotowanego w systemie programowania
offline, na robocie rzeczywistym

EK3 Wiedza Charakteryzuje mozliwosci rozwiazan sprzetowych stosowanych w technologii rzeczywistosci wirtu-
alnej

EK4 Umiejetnosci Buduje model i programuje zrobotyzowane stanowisko w systemie 3DExperience

EK5 Umiejetnosci Przeprowadza analizy stanowisk wytwarzania z zastosowaniem cyfrowych manekinéw, propo-
nuje zmiany w organizacji tych stanowisk montazu recznego bazujac na otrzymanych wynikach analizy

6 TRESCI PROGRAMOWE

LABORATORIUM KOMPUTEROWE
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
K1 Definiowanie layoutu stanowiska zrobotyzowanego w systemie 3DExperience 1
K2 Definiowanie i konfiguracja zadan dla robotow przemystowych, koordynacja 5
dziatania zasobow stanowiska zrobotyzowanego
K3 Symulacja procesu i generowanie programoéw sterujacych dla robotéw 1
przemystowych
K4 Opracowanie modelu, symulacja dzialania i przygotowanie programoéow sterujacych 4
dla stanowiska realizujacego zadanie paletyzacji lub spawania
K5 Uruchomienie i testowanie programu na robocie rzeczywistym 1
K6 Zapoznanie z mozliwosciami systemu HTC Vive Pro na przyktadzie aplikacji 1
z obszaru ciaglych procesow produkcyjnych
K7 Modelowanie kinematyki i charakterystyk technologicznych elementéw sktadowych 4
stanowiska wirtualnego wytwarzania, oprzyrzadowania przedmiotowego i narzedzi
Analiza zasiegu przy czynnosciach montazowych, badanie katéw komfortu pozycji
oraz obszaru widzialnego przy wykonywaniu zadanych czynnosci montazowych,
K8 . , . . . 4
opracowanie zaleceni dotyczacych zmian konstrukcyjnych w stanowisku
wytwarzania i/lub produkcie na podstawie uzyskanych wynikow
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WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Okreslenie i obszary zastosowania systemow wirtualnego wywarzania. Digitalizacja

W1 . .. 1
produktu i procesu wytwarzania jako komponenty Przemystu 4.0
Programy symulacyjne stosowane w programowaniu offline robotdw
przemystowych. Proces programowania offline: wyznaczanie baz, centralnych

W2 punktéw narzedzia, definiowanie dziatania i tworzenie symulacji pracy robotow. 2
Wdrazanie programoéw przygotowanych offline i wprowadzanie korekt. Konfiguracje
sprzetowe 1 programowe wspierajace aplikacje spawania i paletyzacji.
Charakterystyka systemu 3DExperience. Budowa modeli stanowisk

W3 zrobotyzowanych: modele 3D urzadzen oraz layout stanowiska. Definiowanie zadan 1
dla robotéw: transport, spawanie, wymiana narzedzi

W4 Synchronizacja dzialania zasobow stanowiska zrobotyzowanego. Symulacja 1
procesu, wykrywanie kolizji i generowanie programéw sterujacych
Rozwiazania sprzetowe stosowane w technologii rzeczywistos$ci wirtualnej

W5 i rzeczywistosci rozszerzonej. Szczegdlowa charakterystyka mozliwosci systemu VR 1
HTC Vive Pro z kontrolerami

W6 Wirtualne, wielotorowe stanowiska do symulacji obrébki z podsystemami zasilania 1
w narzedzia i przedmioty obrabiane.

W7 Zastosowanie manekinéw do kontroli ergonomii produktéw i proceséw. 2

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Cwiczenia projektowe

N4 Instrukcj

N5 Konsulta

e do éwiczen

cje
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 27
Konsultacje przedmiotowe 4
Egzaminy i zaliczenia w sesji 4

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 35
Opracowanie wynikow 0

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 30
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 100
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 4.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Test praktyczny przy komputerze
F2 Projekt indywidualny

F3 Odpowiedz ustna

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia arytmetyczna ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Uzyskanie pozytywnej oceny z testu praktycznego
‘W2 Uzyskanie pozytywnej oceny samodzielnie przygotowanego projektu

‘W3 Dostarczenie sprawozdania z samodzielnie przygotowanego projektu

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0
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NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 3.5 61% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.5 81% wymagari na ocene 5,0
90% z: Potrafi wymieni¢ i scharakteryzowaé aplikacje i narzedzia systemu
NA OCENE 5.0 3DExperience do budowy wirtualnych modeli systemu wytwarzania oraz
walidacji procesé6w wytwarzania
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 3.5 61% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0
90% z: Potrafi wymieni¢ i omowié¢ dzialania wymagane do uruchomienia
NA OCENE 5.0 programu na robocie przygotowanego w systemie offline. Potrafi zidentyfikowaé
skutki popetnionych bledow
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 3.5 61% wymagari na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 71% wymagan na oceng 5,0
NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0
90% z: Potrafi omowié¢ glowne technologie uzywane w rozwigzaniach sprzetowych
NA OCENE 5.0 Irzeczyvx.ristoéci ’Wir.tualnej, \fvl@cza‘jagc w to podstawowsa parametry urzadzen do
Sledzenia polozenia, badania nacisku oraz obrazowania. Zna aktualne trendy
TrOZWOjowe.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% wymagan na oceng 5,0
NA OCENE 3.5 61% wymagari na ocene 5,0
NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0
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NA OCENE 4.5 81% wymagan na ocene 5,0
90% z: Potrafi zbudowa¢ model stanowiska zrobotyzowanego, zdefiniowa¢ zadania
dla urzadzen i ich synchronizacje, przeprowadzi¢ symulacje dziatania stanowiska,

NA OCENE 5.0 , . e . , . .
zweryfikowaé bezkolizyjno$¢ dziatania urzadzenn w systemie 3DExperience oraz
wygenerowaé programy sterujace dla robotow.

EFEKT KSZTALCENIA 5

NA OCENE 2.0 -

NA OCENE 3.0 51% wymagan na oceng 5,0

NA OCENE 3.5 61% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.0 71% wymagan na ocene 5,0

NA OCENE 4.5 81% wymagari na ocene 5,0
90% z: Potrafi zbudowa¢ stanowisko wytwarzania zawierajace mechanizmy
kinematyczne oraz sprawdzi¢ mozliwosé realizacji zadanego zadania

NA OCENE 5.0 . . . . . .
technologicznego na tym stanowisku i oceni¢ jego ergonomie wlaczajac w to
kontrole zasiegu, pola widzenia oraz katy komfortu.

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
K1 K2 K3 K4
EK1 Cel 1 W1 W3 W4 N1 N2 N3 N4 N5 F2 F3 P1
EK2 Cel 1 K5 W2 N1 N2 N5 F3 P1
EK3 Cel 1 K6 W5 N1 N2 N5 F3 P1
K1 K2 K3 K4
EK4 Cel 1 W1 W2 W3 Wi N1 N2 N3 N4 N5 F2 F3 P1
EK5 Cel 1 K7 K8 W6 W7 N1 N2 N3 N5 F1F2 F3 P1
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11 WYKAZ LITERATURY
LITERATURA PODSTAWOWA

[1 ]-— Pomoc programu 3D Ezxperience, https://help.3ds.com/2019x /English/DSDoc/FrontmatterMap/DSDocHome.htm?127e-
11e9-9a33-098e3cf4e2d7, 2019, Dassault Systemes

[2 | Zhou Z., Xie S., Chen D. — Fundamentals of Digital Manufacturing Science, New York, 2012, Springer

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 ] Kiciak P. — Podstawy modelowania krzywych i powierzchni, Warszawa, 2019, WNT

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Adam Slota (kontakt: adam.slota@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Adam Slota (kontakt: slota@mech.pk.edu.pl)

2 dr inz. Janusz Pobozniak (kontakt: pobozniak@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowos¢, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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