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V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

Kod przedmiotu M#1-S1-AiR-307b

Nazwa przedmiotu Podstawy inzynierii odwrotnej
Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim | Basics of reverse engineering
Obowigzuje od roku akademickiego 2019/2020

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow AUTOMATYKA i ROBOTYKA
Poziom ksztalcenia | stopien
Profil studiow ogolnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw | studia stacjonarne

Zakres wszystkie

Jednostka prowadzaca przedmiot | Katedra Technologii Mechanicznej i Metrologii

Koordynator przedmiotu dr hab. inz. Stawomir Btasiak prof. PSk

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos¢ do grupy/bloku przedmiotow przedmiot kierunkowy

Status przedmiotu wybieralny

Jezyk prowadzenia zajeé polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 3

Wymagania wstepne Grafika inzynierska

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 1

Forma wyktad ¢éwiczenia laboratorium projekt seminarium

prowadzenia zajeé

Liczba godzin
w semestrze

15




EFEKTY UCZENIA SIE

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol

Kategoria ofektu

Zna i rozumie procesy konstruowania elementéw ma-
szyn i urzadzen, zwlaszcza elementéw mechanicznych
W01 |stosowanych w automatyce i robotyce. Zna i rozumie
procesy wytwarzania elementow maszyn i urzadzen,
Wiedza z wykorzystaniem inzynierii odwrotnej.

AiR1_WO05
AiR1_WO06

Ma elementarng wiedze w zakresie wykorzystania tech-
niki komputerowej do rozwigzywania zadan inzynierskich
w tym znajomosc¢ oprogramowania CAD/CAM oraz
oprogramowania stosowanego w inzynierii odwrotne;.

w02 AIR1_W13

Potrafi postuzy¢ sie programami stosowanymi w inzynie-
rii odwrotnej (skanowanie 3D) oraz narzedziami kompu-
U0l |terowo wspomaganego projektowania do projektowania AiR1 U14
elementéw mechanicznych stosowanych w automatyce
i robotyce

Potrafi wykonywa¢ podstawowa inspekcje geometrii
elementéw mechanicznych stosowanych w automatyce
i robotyce przy uzyciu narzedzi stosowanych w inzynierii
U02 | odwrotnej np. skanera 3D. Potrafi zaprojektowa¢ wybra-
ne elementy maszyn i urzadzen, zwtaszcza dla uktadéw
automatyki i robotyki w oparciu o uzyskang chmure
punktéw.

Umiejetnosci

AIR1_U26
AIR1_U28

Ma swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace witasng
Kompetencje Kol |°raz gotowos¢ podporzadkowania sie zasadom pracy

spoteczne w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspodlnie
realizowane zadania.

AIR1_K04

TRESCI PROGRAMOWE

Forma

. Tresci programowe
zajeé* prog

Organizacja zaje¢, omoéwienie projektowania z zastosowaniem narzedzi inzynierii
odwrotnej. Skanowanie 3D wybranego elementu mechanicznego stosowanego w
automatyce i robotyce.

Obrdbka otrzymanej chmury punktéw, poligonizacja chmury punktéw. Opracowanie
modelu powierzchniowego na podstawie uzyskanych wynikéw. Wykonanie inspekciji
projekt wymiarow.

Konwersja do programu CAD. Opracowanie dokumentu 3D na podstawie skanowa-
nia przestrzennego. Wprowadzenie zmian konstrukcyjnych z uwzglednieniem zasad
inzynierii mechanicznej i optymalizacji konstrukciji.

Wykonanie dokumentaciji projektowej elementu mechanicznego stosowanego w au-
tomatyce i robotyce.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin E_gzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
W01 X
w02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rm’i\ Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
. . . Obecnos¢ na zajeciach. Poprawne wykonanie dokumentacji
projekt zaliczenie z oceng ; :
projektowe;.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
w | C L P S
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiow = h
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 h
Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela
3. Y- 17 h
akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 0,7 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 8 h
6. Liczba punktéow E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 0.3 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naklad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- o5 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
8. e 1,0 ECTS
w ramach zajeé¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 25 h
10, Punkty ECTS za n.10du't N 1 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
LITERATURA
1. Wylezot M.: CATIA. Podstawy modelowania powierzchniowego i hybrydowego. Helion 2003.
2. Skarka W, Mazurek A.: CATIA. Podstawy modelowania i zapisu konstrukcji. Helion 2005.
3. Wetyczko A.: CATIA V5. Sztuka modelowania powierzchniowego. Helion 2009.
4. Babiuch M.: SolidWorks 2006 w praktyce. Helion 2007.
5. Karbowski K.: Podstawy rekonstrukcji elementéw maszyn i innych obiektéw w procesach wytwa-
rzania. Politechnika Krakowska, monografia 367, 2008.
6. Adamczak St., Btasiak S., Bochnia J., Pomiary wielkosci geometrycznych modeli ksztattowanych

przyrostowo z zastosowaniem skanera 3D, Mechanik, Tom: 87, Zeszyt: 8-9, (2014), pp. 17-25.
7. Bochnia J.: Zastosowanie skanowania 3D w inzynierii odwrotnej, Mechanik, 3/2019.



