Politechnika Swietokrzyska

V. Opis programu studiéow

3. KARTA PRZEDMIOTU

WYDZIAL MECHATRONIKI | BUDOWY MASZYN

Zalacznik nr 9

do Zarzadzenia Rektora nr 35/19
z dnia 12 czerwca 2019 r.

Kod przedmiotu

M#1-S2-MiBM-EMdPSM-109

Nazwa przedmiotu

Automatyzacja maszyn goérniczych

Nazwa przedmiotu w jezyku angielskim

Automation of mining machines

Obowigzuje od roku akademickiego

2020/2021

USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

MECHANIKA | BUDOWA MASZYN

Poziom ksztatcenia

Il stopien

Profil studiow

ogéblnoakademicki

Forma i tryb prowadzenia studiéw

studia stacjonarne

Zakres

eksploatacja maszyn do przerébki surowcéw mineral-

nych

Jednostka prowadzaca przedmiot

Katedra Technologii Mechanicznej i Metrologii

Koordynator przedmiotu

dr hab. Jakub Takosoglu

Zatwierdzit

OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku przedmiotéow

przedmiot specjalnosciowy

Status przedmiotu

obowiagzkowy

Jezyk prowadzenia zajec

polski

Usytuowanie modutu w planie studiow - semestr
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Wymagania wstepne

Podstawy automatyki

Egzamin (TAK/NIE)

NIE

Liczba punktéw ECTS 2

Forma . " wyktad éwiczenia laboratorium projekt seminarium
prowadzenia zajeé

Liczba godzin 15 15

W semestrze




EFEKTY UCZENIA SIE

. Symbol _ Odniesiepie do
Kategoria Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Ma poszerzong wiedze w zakresie automatyzacji ma-
wo1 |S&n gorniczych, dobrze zna budowe i technologie pracy | MiBM2_W13
maszyn i urzgdzen goérnictwa oraz sposob dziatania MiBM2_W15
uktadéw automatycznych w maszynach gorniczych.
Wi Zna metodyke budowy zautomatyzowanego systemu
iedza ; . : : .
w zastosowaniu do maszyn goérniczych i projektowania
W02 uktadéw sterowania tych systeméw, zna budowe i zasa-| MiBM2_W14
dy dziatania czujnikéw, przetwornikow oraz ukfadow MiBM2_W15
wykonawczych stosowanych w ukfadach automatyki
gorniczej.
Potrafi zidentyfikowa¢ i opisa¢ budowe i zasade dziata-
uo1 nia wybranych maszyn i urzadzehn gornictwa, potrafi MiBM2_U9
zaprojektowac ukfad sterowania systemoéw automatyki w MiBM2_U10
Umiejetnosci maszynach gorniczych.
Potrafi zidentyfikowa¢ i opisa¢ budowe i zasade dziata-
uo2 nia wybranych czujnikéw, przetwornikéw oraz ukfadéw MiBM2_U9
wykonawczych stosowanych w uktadach automatyki MiBM2_U10
gornicze;j.
Student rozumie potrzebe ciggtego uczenia i doksztat-
Kompetencje KO1 cania sie w zakresie nowatgrskich.rozwiazah_ zwigza- MiBM2 KO1
spoteczne nych z robotykg maszyn goérniczych i robotyzacjg proce- -
sow.

TRESCI PROGRAMOWE

Forma Tresci programowe
zajec”
Mechanizacja, automatyzacja i robotyzacja proceséw w kopalniach surowcéw mine-
ralnych. Opis wybranych proceséw w kopalniach surowcéw mineralnych. Mechani-
wyktad zmy maszyn, maszyny manipulacyjne. Budowa wybranych urzadzen automatyzuja-

cych procesy kopalniane. Tendencje rozwojowe maszyn gorniczych zwigzane
z Przemystem 4.0.

laboratorium

Projektowanie maszyn i urzadzen do automatyzacji proceséw w kopalniach surow-
céw mineralnych. Programowanie i sterowanie manipulatoréw i robotéw z napedem
elektrycznym, hydraulicznym i pneumatycznym. Bezpieczna eksploatacja systemow
zautomatyzowanych i zrobotyzowanych.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia (zaznaczyc )
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Sprawozdanie Inne
ustny pisemny

wWo1 X
W02 X
uol X X
uo2 X X
K01 X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Fo.rm’i\ Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
zajeé
wykiad zaliczenie z oceng Uzyskanie 50 pkt na 100 mozliwych.
Obecnosé na zajeciach. Uzyskanie co najmniej 50 pkt
laboratorium | zaliczenie z oceng z kazdej wejsciowki. Uzyskanie pozytywnych ocen ze
wszystkich sprawozdanh.

*) zostawi¢ tylko realizowane formy zaje¢

NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktow ECTS
Jed-
Lp. | Rodzaj aktywnosci Obciazenie 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 punktow ECTS, ktorg student uzyskuje
4. | przy bezposrednim udziale nauczyciela aka- 1,4 ECTS
demickiego
5. | Liczba godzin samodzielnej pracy studenta 16 h
6. Liczba punktéow E(_:TS, _ktorq student uzyskuje 0.6 ECTS
w ramach samodzielnej pracy
7 Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakte- 25 h
" | rze praktycznym
8 s Liczba punkt_ov'v ECTS, ktora student uzyskuje 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 godZzin obcigzenia studenta
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