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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Wirtualne wytwarzanie

NAZWA PRZEDMIOTU

Virtual Manufacturing
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU A920
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty specjalno$ciowe
LiczBAa PUNKTOW ECTS 2.00
SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
2 15 0 0 30 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie sie z narzedziami do modelowania i symulacji dyskretnych systemoéw wytwarzania w srodowisku
wirtualnym

Kod archiwizacji: FEDD0782
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 brak

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Zna oprogramowanie Delmia w zakresie zastosowania do modelowania i symulacji dyskretnych sys-
temow wytwarzania.

EK2 Umiejetnosci Potrafi zdefiniowa¢ modele zasobéw stanowiska zrobotyzowanego w systemie Delmia.

EK3 Umiejetnosci Potrafi zbudowa¢ model i przeprowadzi¢ symulacje dzialania zrobotyzowanego stanowiska
w systemie Delmia.

EK4 Umiejetnosci Potrafi utworzy¢ wirtualne stanowisko do testowania programoéw obrobki zgodnie z otrzymang
dokumentacja technologiczno-konstrukcyjna oraz przeprowadzié¢ analize ergonomii produktu.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKEAD
Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
W1 Okreslenie i obszary zastosowania systemow wirtualnego wywarzania, 9

charakterystyka systemu Delmia.

Budowa modeli zasobéw systemu wytwarzania - modele 3D oraz charakterystyki
W2 kinematyczne urzadzen. Definiowanie zadan dla urzadzen: transport, spawanie, 2
wymiana narzedzi.

Definiowanie czynnosci procesu wytwarzania, przyporzadkowanie zasobow do

W3 s Lo o . 2
czynnosci, synchronizacja czynnosci, symulacja procesu.

W4 Definiowanie wirtualnego modelu urzadzenia i walidacja programu PLC. 2

W5 Model PPR (Product, Process, Resources) jako centralny element srodowiska 1
wirtualnego wytwarzania.

W6 Wirtualne, wielotorowe stanowiska do symulacji obrébki z podsystemami zasilania 3
w narzedzia i przedmioty obrabiane.

W7 Zastosowanie manekinéw do kontroli ergonomii produktéw i procesow. 3

LABORATORIUM KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

K1 Definiowanie srodowiska wirtualnego stanowiska zrobotyzowanego: wstawianie 5
i ustawianie zasob6w i produktow.
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LABORATORIUM KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
K2 Definiowanie zadan ruchu robota oraz zadan przenoszenia. 2
K3 Definiowanie dodatkowych zadan robotéw przemystowych. 2
K4 Definiowanie procesu, synchronizacja czynnosci i zadan robotéw przemystowych. 2
K5 Definiowanie modeli wlasnych urzadzer. 2
K6 Opracowanie modelu i symulacja dziatlania wirtualnego stanowiska 5

zrobotyzowanego dla wybranego procesu.

Budowa wirtualnego, wielotorowego stanowiska obrébki z podsystemami zasilania
w narzedzia i przedmioty obrabiane: modelowanie kinematyki i charakterystyk
K7 technologicznych elementow sktadowych stanowiska, przygotowanie dokumentacji 8
technologicznej obrobki, modelowanie oprzyrzadowania przedmiotowego i narzedzi,
symulacja poprawnosci programoéw obrobki na wirtualnym stanowisku.

Kontrola ergonomii produktu z uzyciem makiety czlowieka: wstawianie manekina
i definiowanie jego podstawowych wtasciwosci, definiowanie odleglo$ci pomiedzy
punktami zginania ciala oraz zakreséw katow ruchow i katow wygody na

K8 podstawie norm, analiza zasiegu, komfortu pozycji oraz obszaru widzialnego przy 7
wykonywaniu typowych czynnosci dotyczacych produktu, opracowanie zalecen
dotyczacych zmian konstrukcyjnych w produkcie na podstawie uzyskanych
wynikow.

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyklady
N2 Cwiczenia laboratoryjne

N3 Konsultacje
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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 45
Konsultacje przedmiotowe 1
Egzaminy i zaliczenia w sesji 1

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 3
Opracowanie wynikow 0
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 60
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego

F2 Odpowiedz ustna

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Uzyskanie ocen pozytywnych dla kazdego efektu ksztalcenia

‘W2 Ocena koricowa ustalana jest jako srednia arytmetyczna ocen z kazdego efektu

KRYTERIA OCENY

ksztalcenia

EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 -
Potrafi scharakteryzowaé system Delmia oraz omoéwié jego zastosowanie
NA OCENE 3.0 .. .
w zakresie wirtualnego wytwarzania.
NA OCENE 3.5 -
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NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
Potrafi zbudowaé modele geometryczne elementéw urzadzen stanowiska oraz
NA OCENE 3.0 skorzysta¢ z udostepnianych przez producentéw modeli elementow, potrafi
zdefiniowa¢ charakterystyki kinematyczne urzadzen w systemie Delmia.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
Potrafi zbudowaé¢ model stanowiska zrobotyzowanego, zdefiniowa¢ zadania dla
NA OCENE 3.0 urzadzen i ich synchronizacje, przeprowadzi¢ symulacje dziatania stanowiska
w systemie Delmia oraz wygenerowaé¢ programy sterujace dla robotow.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
Potrafi zdefiniowa¢ model stanowiska obrobki, zbudowaé¢ modele oprzyrzadowania
NA OCENE 3.0 prz«fdm'iotowego i'narzqdz'iowego oraz zwe?yﬁk(’)waé poprawnoéé programu
obrobki w systemie Delmia. Potrafi zdefiniowa¢ manekina oraz przeprowadzié
analize ergonomii produktu w systemie Delmia.
NA OCENE 3.5 -
NA OCENE 4.0 -
NA OCENE 4.5 -
NA OCENE 5.0 -
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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
EK1 Cel 1 W1 W5 N1 F2 P1
EK2 Cel 1 W2 K5 K6 N1 N2 N3 F1 F2 P1
W3 W4 K1 K2
EK3 Cel 1 K3 K4 K6 N1 N2 N3 F1 F2 P1
EK4 Cel 1 W5 Wf{gw K7 N1 N2 N3 F1F2P1
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12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Adam Stlota (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@mé.mech.pk.edu.pl)
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13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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