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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Roboty medyczne i rehabilitacyjne 1010252111010220241
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogodlnoakademicki, praktyczny)

Inzynieria Biomedyczna ogélnoakademicki 1/1

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
- polski obligatoryjny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna
Godziny Liczba punktow
Wyktady: 1 Cwiczenia: - Laboratoria: 1  Projekty/seminaria: - 2
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)
inny ogélnouczelniany

Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

mgr inz. Marcin Wisniewski

email: marcin.wisniewski@put.poznan.pl
tel. tel. (061) 665-2261

Wydziat Budowy Maszyn i Zarzadzania
u. Piotrowo 3, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

podstawowa z zakresu podstaw robotyki, mechaniki technicznej, konstrukcji maszyn i urzadzen

1 Wiedza: oraz inzynierii materiatow
5 Umieietnosci logicznego myslenia, korzystania z informacji pozyskiwanych z biblioteki, czasopism i Internetu
miejetnosci:
3 Kompetencje | jest otwarty na uruchamianie nowych technologii biomedycznych, rozumie potrzeby uczenia
spoteczne sie i pozyskiwania nowej wiedzy

Cel przedmiotu:

Celem przedmiotu jest pozyskanie wiedzy o zastosowaniu i budowie robotéw medycznych i rehabilitacyjnych, poznanie
kluczowych zagadnien zwigzanych z ich projektowaniem oraz wymaganiach bezpieczenstwa podczas ich konstruowania i
uzytkowania

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. Student ma wiedze na temat budowy i zastosowania robotéw medycznych i rehabilitacyjnych - [K2_W02]
2. Student zna wytyczne projektowania robotéw medycznych - [K2_WO08]

3.3 Student ma wiedze dotyczaca bezpieczenstwa zwigzanego z praca, uzytkowania i projektowania robotéw
medycznych - [K2 WO03]

Umiejetnosci:

1. Student potrafi okresli¢ podstawowe elementy budowy robotéw medycznych i rehabilitacyjnych - [K2_U17]

2.2. Student zna oraz potrafi scharakteryzowa¢ podstawowe wytyczne projektowania robotéw medycznych i
rehabilitacyjnych - [K2_U19]

Kompetencje spoteczne:

1. Ma swiadomos¢ roli wiedzy inzynierskiej i jej znaczenia dla spoteczenstwa i srodowiska - [K2_K02]
2. Potrafi zaprezentowac i uswiadomi¢ innym znaczenie przeprowadzonych analiz i obliczehA w zyciu publicznym - [K2_KO03]
3. Student potrafi okresli¢ priorytety stuzgce w realizacji okreslonego zadania - []

Sposoby sprawdzenia efektéw ksztatcenia
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Ocena formutujaca:
a - laboratorium: na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan laboratoryjnych,
b - wykfadu: na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach.

Ocena podsumowujgca:

a - laboratorium: zaliczenie na podstawie zadan wykonywanych podczas laboratorium oraz wykonania sprawozdania z
¢wiczen. Student musi uzyskac pozytywng ocene z wykonanego sprawozdania/c¢wiczenia.

b - wyktad: zaliczenie na podstawie kolokwium sktadajgcego sie z pytan otwartych punktowanych w skali 0-4; kolokwium jest
zdane po uzyskaniu co najmniej 51% punktéw. Omoéwienie wynikéw kolokwium. Kolokwium sprawdzajgce przeprowadzone
jest na koniec semestru.

Tresci programowe

Wyktad:

Robot a manipulator.

Telemanipulatory.

Telemanipulatory - precyzja ruchéw.

Roboty medyczne - bezpieczenstwo.

Wiedza niezbedna do projektowania robotow.
Etapy projektowania robotow.

Informatyzacja i cyfryzacja w chirurgii.
Chirurgia ? fazy dziatania.

Roboty medyczne.

Roboty rehabilitacyjne.

Wady i zalety stosowania robotéw medycznych.
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Laboratorium:

1. Poznanie zasady BHP i regulaminu laboratorium oraz budowy robota Fanuc M16-iB.
2. Podstawy programowania robota Fanuc M16-iB.

3. Wykonanie operacji montazu implantu kosci udowej (klykie¢ boczny i przysrodkowy).
4. Zrobotyzowane obrazowanie medyczne.

Literatura podstawowa:

1. Podsedkowski L. "Roboty Medyczne" WNT 2010

2. Honczarenko J. Roboty przemystowe. Budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa 2010

3. Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K. Teoria mechanizméw i manipulatoréw. Podstawy i przykfady zastosowan

Literatura uzupetniajaca:

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnosé Czas (godz.)
1. Wyktad 15
2. Laboratorium 15
3. Przygotowanie do laboratorium 12
4. Przygotowanie do kolokwium 26
5. Kolokwium
6. Omdwienie kolokwium

Obciazenie praca studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 70
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30
Zajecia o charakterze praktycznym 15

strona2z?2



