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Poziom ksztatcenia

| stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw

studia stacjonarne

Zakres

eksploatacja maszyn do przerébki surowcéw mineral-

nych

Jednostka prowadzaca przedmiot

Katedra Automatyki i Robotyki

Koordynator przedmiotu

dr hab. inz. Pawet Laski prof. PSk.

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotow

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowigzkowy

Jezyk prowadzenia zaje¢ polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr semestr 6

Wymagania wstepne

Egzamin (TAK/NIE) NIE

Liczba punktéw ECTS 2

Forma . " wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zaje¢

Liczba godzin 15 15

W semestrze




EFEKTY UCZENIA SIE

Kategoria

Odniesienie do
Efekty ksztatcenia efektow
kierunkowych

Symbol
efektu

Wiedza

Ma wiedze w zakresie fizyki, obejmujgcg mechanike,
kinematyke, optyke, elektrycznos¢ i magnetyzm, w
szczegolnosci wiedze niezbedng do zrozumienia pod-
stawowych zjawisk fizycznych wystepujacych we wszel-
kiego typu maszynach i urzgdzeniach mechanicznych, w
tym w systemach umozliwiajgcych ksztattowanie i ob-
rébke réznego rodzaju materiatéw oraz w pojazdach i
systemach zwigzanych z technikg uzbrojenia.

wo1 MiBM1_W02

Ma elementarng wiedze w zakresie elektrotechniki, elek-
troniki oraz automatyki niezbedng do formutowania i
W02 |rozwigzywania prostych probleméw technicznych w me-|  MiBM1_WO06
chanice i budowie maszyn oraz elektrycznych i hybry-
dowych uktadéw napedowych.

Umiejetnosci

Potrafi zaprojektowa¢ zgodnie ze specyfikacja uktad
mechaniczny z zastosowaniem komputerowego wspo-
magania projektowania maszyn, potrafi oceni¢ przydat-
nos¢ rutynowych metod i narzedzi stuzacych do rozwia-
zania prostego zadania inzynierskiego o charakterze
praktycznym w zakresie projektowania, wytwarzania i
eksploatacji maszyn oraz wybrac¢ i zastosowac¢ wtasciwg
metode i narzedzia.

uo1 MiBM1_U09

Potrafi opracowa¢ dokumentacje dotyczacg realizaciji
zadania inzynierskiego z obszaru mechaniki i budowy
maszyn, przygotowaé tekst zawierajgcy omoéwienie wy-
nikdw realizacji tego zadania.

uo2 MiBM1_U04

Kompetencje
spoteczne

Ma $wiadomos$¢ znaczenia i rozumie powigzania pomie-
dzy dziatalnoscig inzynierskg a pozatechniczng, w
aspekcie skutkow oddziatywania na srodowisko i odpo-
wiedzialnosci za podejmowane decyzje.

K01 MiBM1_K02

TRESCI PROGRAMOWE

Forma Tresci programowe
zajeé”
1.Kierunki i etapy rozwoju urzgdzen mechatronicznyc.
2.Projektowanie urzadzen automatyzacja proceséw w goérnictwie, zaawansowane
elementy napedowe — elementy wykonawcze.
3. Modelowanie urzgdzen w srodowisku CAD
wykfad

4. Napedy, zastosowanie w systemach elektromechanicznych elektropneumatycz-
nych, elektrohydraulicznych.

5. Wysokooszczedne uktady zasilania stosowane w napedach automatyzacji proce-
séw w goérnictwie.

laboratorium

1. Pozycjonowania napeddw stosownych w automatyzacji proceséw w gornictwie

2. Badanie doktadno$ci pozycjonowania napedéw w automatyzacji proceséw w gor-
nictwie. Zastosowanie klasycznych regulatoréw

3. Zastosowanie systemow wizyjnych w automatyzacji proceséw w gornictwie

4. Zastosowanie systemu wizyjnego w selekcji i segregaciji urobku.

5. Badanie doktadno$ci pozycjonowania napedéw ptynowych

6. Badanie doktadno$ci pozycjonowania napedéw w automatyzacji proceséw w gor-
nictwie.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢




METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztalcenia (zaznaczyc Xx)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny
wo1 X
w02 X
uo1 X
uo2 X
K01 X
FORMA | WARUNKI ZALICZENIA
Fo_rrr]? Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajec
wyktad zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.
Obecnos¢ na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt z
laboratorium | zaliczenie z oceng kazdej wejsciowki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszyst-
kich sprawozdan.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS

Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obcigzenie studenta nost-
ka
w C L P S
1. | Udziat w zajeciach zgodnie z planem studiéw h
15 15
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2 2 h
3 Razem przy bezposrednim udziale nauczyciela 34 h
" | akademickiego
Liczba punktéw ECTS, ktéra student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 14 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 16 h
6. Liczba punktow E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 0.6 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 25 h
" | rze praktycznym
Liczba punktéw ECTS, ktorg student uzyskuje
8. e 1,0 ECTS
w ramach zaje¢ o charakterze praktycznym
9. | Sumaryczne obcigzenie praca studenta 50 h
10, Punkty ECTS za n.10du.i o 2 ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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