
   

 

   

 

 

ZAKRES TEMATYCZNY SZKOLENIA 

Bazowe umiejętności obsługi V-SIM 6.0 

Termin: 14-15 marca 2024 r. 

  

Funkcje i polecenia V-SIM 6.0 

▪ Nowe narzędzia wersji V-SIM 6.0,  

▪ Sposoby optymalizacji pracy i wykorzystania funkcji np. przywracanie ustawień fabrycznych. 

Szkic miejsca zdarzenia - podstawowe narzędzia rysunkowe   

▪ Środowisko graficzne, parametry globalne, warstwy obiektów, 

▪ Przyjęcie układu odniesienia, 

▪ Narzędzie do rysowania odcinków dróg, budowanie złożonych segmentów, parametryzacja, 

▪ Wstawianie oznakowania pionowego, projektowanie własnego znaku pionowego, 

▪ Obsługa modeli 3D z wbudowanej biblioteki obiektów - odwzorowanie szczegółów wyglądu 
otoczenia, śladów oraz przedmiotów zastanych na miejscu zdarzenia, 

▪ Statyczna sylwetka człowieka - definiowanie ustawień wyglądu i położenia części ciała postaci, 

▪ Wymiarowanie, opisy, legenda, 

▪ Wydruk. 

Środowisko ruchu – odtwarzanie wyglądu i topografii miejsca zdarzenia na podstawie danych 
Google, WMS i narzędzi V-SIM 6.0 

▪ Obsługa danych Google - import siatki terenu i ortofotomapy,  

▪ Obsługa standardu WMS – mechanizm działania, wykorzystanie ortofotomap, zapisywanie 
danych w projekcie, 

▪ Narzędzia do wprowadzania oznakowania poziomego na odcinku drogi lub skrzyżowaniu 
(oznakowanie poziome wzdłużne i poprzeczne), 

▪ Modelowanie topografii terenu z użyciem różnych obiektów 3D (ogrodzeń, barier, drzew, krzewów, 
budynków, latarni, itd.), 

▪ Narzędzia do zmiany parametrów otoczenia - obszar nachylony, obszar innej nawierzchni. 

Środowisko ruchu - wykorzystanie danych graficznych i podstawy zarządzania widokiem 3D 

▪ Skalowanie - narzędzie do wprowadzania danych poza standardem WMS, 

▪ Skrzyżowanie - zarządzanie geometrią i parametrami obiektu,  



   

 

   

 

▪ Narzędzia umożliwiające w trybie widoku 3D wizualizację pory (dzień, noc), pozycję słońca i 
księżyca oraz zakresu widzialności w różnych warunkach atmosferycznych (deszcz, śnieg, mgła) – 
podstawy, 

▪ Rozmieszczenie obserwatorów (kamer) w trybie widoku 2D oraz zarządzenie podstawowymi 
parametrami obserwacji, 

▪ Zmiana położenia obserwatora w trybie widoku 3D, 

▪ Zapamiętywanie pozycji obserwatora oraz zmiana podstawowych parametrów obserwacji. 

 

Obiekty kinematyczne 

▪ Zarządzenie widokiem oraz pozycją orientacji, sylwetek 3D obiektów kinematycznych (pieszy, 
rowerzysta, motocyklista) oraz innych, których położenie przestrzenne na miejscu zdarzenia może 
być wizualizowane, 

▪ Wprowadzanie zmiany pozycji i orientacji obiektu kinematycznego w czasie - animacja 
przewrócenia się itp.,  

▪ Proces przyspieszania / hamowania dla obiektu kinematycznego – zadanie zmiany parametrów 
ruchu z założonym przyspieszeniem lub opóźnieniem dla obiektów kinematycznych, 
uwzględniające czas narastania. 

Obiekty dynamiczne (Pojazd mechaniczny, motocykl, MB) 

▪ Struktura dynamicznego modelu pojazdu – wymiary i masy, aerodynamika nadwozia, układy 
napędu, hamowania i sterowania, 

▪ Modelowanie i wizualizacja rozmieszczenia pasażerów oraz ładunku, 

▪ Przykłady prostych symulacji ruchu, warunki początkowe, podstawowe zadania (manewry) w 
czasie symulacji ruchu, 

▪ Przykłady możliwości powiązania obserwatora z wybranym pojazdem/obiektem, 

▪ Wizualizacja toru ruchu środka masy, śladów i pozycji pośrednich, 

▪ Wizualizacja odkształceń trwałych, 

▪ Kontrola historii przebiegu oraz aktualnego stanu pojazdu, 

▪ Śledzenie parametrów pojazdu, 

▪ Modelowanie oświetlenia pojazdu 2D i 3D, 

▪ Sterowanie ustawieniem lusterek, 

▪ Motocykl dynamiczny, 

▪ Modelowanie pojazdów wieloczłonowych, 

▪ Obiekt MB, symulacja biomechaniczna - podstawy. 

Modelowanie zderzeń – zagadnienia podstawowe   

▪ Podstawowe elementy obsługi modułu zderzenia impulsowego (Kudlich-Slibar), 

▪ Podstawowe elementy obsługi modułu zderzenia siłowego (model ciągły), 

▪ Zderzenia pojazd-teren, rolowanie pojazdu, 



   

 

   

 

▪ Przykłady prostych symulacji zderzeń. 

Moduł optymalizacji 

▪ Definiowanie zakresu poszukiwań oraz funkcji celu, 

▪ Wybór najlepszego rozwiązania, 

▪ Przykłady prostych optymalizacji wybranych parametrów sterowania pojazdem. 

Sygnalizacja świetlna 

▪ Wstawianie obiektów typu sygnalizator świetlny, 

▪ Modelowanie działania sygnalizacji świetlnej w czasie trwania symulacji na podstawie zadanego 
programu. 

Zarządzanie filmami 

▪ Korzystanie z wbudowanego odtwarzacza filmów, 

▪ Metodyka opracowywania synchronicznej z filmem video komputerowej symulacji zdarzenia, 

▪ Zapis symulacji wraz z zaimportowanym plikiem video do postaci jednego filmu. 

Wydruk 

▪ Tworzenie raportu z symulacji, 

▪ Wybór parametrów dodanych do raportu. 


