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IV. Opis programu studiów 
 

3. KARTA PRZEDMIOTU 
 

Kod przedmiotu M#1-S1-MiBM-EMdPSM-609 

Nazwa przedmiotu Automatyzacja procesów w górnictwie 

Nazwa przedmiotu w języku angielskim Automation of processes in mining 

Obowiązuje od roku akademickiego 2020/2021 

 
USYTUOWANIE MODUŁU W SYSTEMIE STUDIÓW 
 

Kierunek studiów MECHANIKA I BUDOWA MASZYN 

Poziom kształcenia I stopień 

Profil studiów ogólnoakademicki 

Forma i tryb prowadzenia studiów studia stacjonarne 

Zakres 
eksploatacja maszyn do przeróbki surowców mineral-
nych 

Jednostka prowadząca przedmiot Katedra Automatyki i Robotyki 

Koordynator przedmiotu dr hab. inż. Paweł Łaski prof. PŚk. 

Zatwierdził  

 
OGÓLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU 
 

Przynależność do grupy/bloku przedmiotów przedmiot specjalnościowy 

Status przedmiotu  obowiązkowy 

Język prowadzenia zajęć polski 

Usytuowanie modułu w planie studiów - semestr semestr 6 

Wymagania wstępne  

Egzamin (TAK/NIE) NIE 

Liczba punktów ECTS 2 

 

Forma 
prowadzenia zajęć 

wykład ćwiczenia laboratorium projekt seminarium 

Liczba godzin 
w semestrze 

15  15   
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EFEKTY UCZENIA SIĘ  
 

Kategoria 
Symbol 
efektu 

Efekty kształcenia 
Odniesienie do 

efektów  
kierunkowych 

Wiedza 

W01 

Ma wiedzę w zakresie fizyki, obejmującą mechanikę, 
kinematykę, optykę, elektryczność i magnetyzm, w 
szczególności wiedzę niezbędną do zrozumienia pod-
stawowych zjawisk fizycznych występujących we wszel-
kiego typu maszynach i urządzeniach mechanicznych, w 
tym w systemach umożliwiających kształtowanie i ob-
róbkę różnego rodzaju materiałów oraz w pojazdach i 
systemach związanych z techniką uzbrojenia.  

MiBM1_W02 

W02 

Ma elementarną wiedzę w zakresie elektrotechniki, elek-
troniki oraz automatyki niezbędną do formułowania i 
rozwiązywania prostych problemów technicznych w me-
chanice i budowie maszyn oraz elektrycznych i hybry-
dowych układów napędowych. 

MiBM1_W06 

Umiejętności 

U01 

Potrafi zaprojektować zgodnie ze specyfikacja układ 
mechaniczny z zastosowaniem komputerowego wspo-
magania projektowania maszyn, potrafi ocenić przydat-
ność rutynowych metod i narzędzi służących do rozwią-
zania prostego zadania inżynierskiego o charakterze 
praktycznym w zakresie projektowania, wytwarzania i 
eksploatacji maszyn oraz wybrać i zastosować właściwą 
metodę i narzędzia. 

MiBM1_U09 

U02 

Potrafi opracować dokumentację dotyczącą realizacji 
zadania inżynierskiego z obszaru mechaniki i budowy 
maszyn, przygotować tekst zawierający omówienie wy-
ników realizacji tego zadania. 

MiBM1_U04 

Kompetencje 
społeczne 

K01 

Ma świadomość znaczenia i rozumie powiązania pomię-
dzy działalnością inżynierską a pozatechniczną, w 
aspekcie skutków oddziaływania na środowisko i odpo-
wiedzialności za podejmowane decyzje. 

MiBM1_K02 

 
TREŚCI PROGRAMOWE 
 

Forma  
zajęć* 

Treści programowe 

wykład 

1.Kierunki i etapy rozwoju urządzeń mechatronicznyc. 

2.Projektowanie urządzeń automatyzacja procesów w górnictwie, zaawansowane 
elementy napędowe – elementy wykonawcze. 

3. Modelowanie urządzeń w środowisku CAD  

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

5. Wysokooszczędne układy zasilania stosowane w napędach automatyzacji proce-
sów w górnictwie.  

laboratorium 

1. Pozycjonowania napędów stosownych w automatyzacji procesów w górnictwie 

2. Badanie dokładności pozycjonowania napędów w automatyzacji procesów w gór-
nictwie. Zastosowanie klasycznych regulatorów  

3. Zastosowanie systemów wizyjnych w automatyzacji procesów w górnictwie  

4. Zastosowanie systemu wizyjnego w selekcji i segregacji urobku. 

5. Badanie dokładności pozycjonowania napędów płynowych  

6. Badanie dokładności pozycjonowania napędów w automatyzacji procesów w gór-
nictwie. 

*) zostawić tylko realizowane formy zajęć  
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METODY WERYFIKACJI EFEKTÓW UCZENIA SIĘ 
 

Symbol 
efektu 

Metody sprawdzania efektów kształcenia (zaznaczyć X) 

Egzamin  
ustny 

Egzamin  
pisemny 

Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne 

W01   X    

W02   X    

U01     X  

U02     X  

K01      X 

 
 
FORMA I WARUNKI ZALICZENIA 
 

Forma  
zajęć* 

Forma zaliczenia Warunki zaliczenia 

wykład zaliczenie z oceną Uzyskanie 50 pkt na 100 możliwych. 

laboratorium zaliczenie z oceną 
Obecność na zajęciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt z 
każdej wejściówki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze wszyst-
kich sprawozdań. 

*) zostawić tylko realizowane formy zajęć  

 
NAKŁAD PRACY STUDENTA 

 

Bilans punktów ECTS 

Lp. Rodzaj aktywności Obciążenie studenta 
Jed-
nost-

ka 

1.  Udział w zajęciach zgodnie z planem studiów 
W C L P S 

h 
15  15   

2.  Inne (konsultacje, egzamin) 2  2   h 

3.  
Razem przy bezpośrednim udziale nauczyciela 
akademickiego 

34 h 

4.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
przy bezpośrednim udziale nauczyciela aka-
demickiego 

1,4 ECTS 

5.  Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 16 h 

6.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
w ramach samodzielnej pracy 

0,6 ECTS 

7.  
Nakład pracy związany z zajęciami o charakte-
rze praktycznym 

25 h 

8.  
Liczba punktów ECTS, którą student uzyskuje 
w ramach zajęć o charakterze praktycznym 

1,0 ECTS 

9.  Sumaryczne obciążenie pracą studenta  50 h 

10.  
Punkty ECTS za moduł 

1 punkt ECTS=25 godzin obciążenia studenta 
2 ECTS 
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