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KARTA OPISU MODULU KSZTALCENIA

Nazwa modutu/przedmiotu Kod

Zastosowania robotyki w medycynie 1010532131010556276
Kierunek studiow Profil ksztatcenia Rok / Semestr

(ogdlnoakademicki, praktyczny)

Automatyka i robotyka ogoblnoakademicki 2/3

Sciezka obieralno$ci/specjalnosé Przedmiot oferowany w jezyku: | Kurs (obligatoryjny/obieralny)
Automatyka polski obieralny
Stopien studiow: Forma studiow (stacjonarna/niestacjonarna)
Il stopien stacjonarna

Godziny Liczba punktow

Wyktady: 15  Cwiczenia: - Laboratoria: -  Projekty/seminaria: 30 4
Status przedmiotu w programie studiéw (podstawowy, kierunkowy, inny) (ogdlnouczelniany, z innego kierunku)

kierunkowy z danego kierunku
Obszar(y) ksztatcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki Podziat ECTS (liczba i %)
nauki techniczne 4 100%
nauki techniczne 4 100%

Odpowiedzialny za przedmiot / wyktadowca:

dr inz. Piotr Sauer

email: Piotr.Sauer@put.poznan.pl
tel. 61 6652117

Wydziat Informatyki,

ul. Piotrowo 2a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne w zakresie wiedzy, umiejetnosci, kompetencji spotecznych:

. Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu
1 Wiedza: automatyki, kinematyki i dynamiki manipulatorow oraz mechaniki.

L . . | Powinien posiada¢ umiejetnos¢ logicznego myslenia, korzystania z informacji pozyskiwanych z
2 Umiejetnosci: | biblioteki i Internetu oraz rozwiazywania prostych zadan programistycznych. Powinien réwniez
rozumie¢ konieczno$¢ poszerzania swoich kompetencji / mie¢ gotowos$¢ do podjecia
wspotpracy w ramach zespotu.

3 Kompetencje | Ponadto w zakresie kompetenciji spotecznych student musi prezentowac takie postawy jak
spoteczne uczciwosé, odpowiedzialnos$¢, wytrwatosc, ciekawo$¢ poznawcza, kreatywnosé, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.

Cel przedmiotu:

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z robotyki, w zakresie nowoczesnych konstrukcji systemoéw zrobotyzowanych
stosowanych w medycynie oraz nhowoczesnych rozwigzan napedow elektrycznych i pneumatycznych.

2. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania problemoéw projektowych dotyczgcych systeméw robotycznych
stosowanych w medycynie.

3. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej w rozwigzywaniu prostych zadan badawczych.

Efekty ksztatcenia i odniesienie do kierunkowych efektéw ksztalcenia

Wiedza:

1. ma wiedze z zakresu wykorzystania zaawansowanych systeméw pomiarowych stosowanych w medycynie - [K_W§]
2. ma poszerzong wiedze z zakresu wykorzystania robotyki w medycynie; - [K_W10]

3. ma wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych aspektdw dziatalnosci inzynierskiej oraz mozliwosci zastosowania ich w
medycynie - [K_W14]

Umiejetnosci:

1. potrafi przeprowadzié¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktadéw sterowania oraz zaplanowac i przeprowadzié¢
weryfikacje eksperymentalng; - [K_U9]

2. potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujacych projektowanie systeméw robotyki dostrzegac ich aspekty
pozatechniczne - [K_U14]

3. potrafi oceni¢ przydatno$¢ i mozliwo$¢ wykorzystania nowych osiggnieé w zakresie robotyki w medycynie - [K_U16]
4. potrafi zaprojektowa¢ i zrealizowa¢ zlozony system sterowania uwzgledniajgc aspekty pozatechniczne; - [K_U23]

Kompetencje spoteczne:
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1. posiada $wiadomo$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalno$ci inzynierskiej w tym jej wptyw na
cztowieka i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje - [K_K2]

2. posiada $wiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowo$¢ podporzadkowania sie zasadom pracy w zespole
i ponoszenia odpowiedzialno$ci za wspolnie realizowane zadania; - [K_K3]

3. posiada swiadomosc¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych, skrupulatnego zapoznania sie z
dokumentacijg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzgdzenia i ich elementy moga funkcjonowac; - [K_K4]

Sposoby sprawdzenia efektow ksztatcenia

Ocena formujaca:

a) w zakresie wyktadow:

na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich wyktadach,
b) w zakresie projektow:

na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan,

Ocena podsumowujgca:

a) w zakresie wyktadéw weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

kolokwium, sktadajgce sie z 10 pytan ogolnych z mozliwoscig uzyskania 20 pkt-6w. (zaliczenie w przypadku uzyskania 11 pkt
6w <11pkt. - nast., 11-14 pkt. - dst, 14-15 pkt. -dst+, 15-18 pkt. -db, 18-19 pkt. - db+, od 19 pkt-éw - bdb), przeprowadzane na
koniec semestru.

b) w zakresie projektow weryfikowanie zatozonych efektéw ksztatcenia realizowane jest przez:

ocene umiejetnosci zwigzanych z realizacjg prostych projektéw z zakresu robotyki medycznej realizowanych w grupach 2-
osobowych,

Uzyskiwanie punktow dodatkowych za aktywnos$¢ podczas zajec, a szczegdlnie za:

i. oméwienia dodatkowych aspektéw zagadnienia,

ii. efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy podczas rozwigzywania zadanego problemu,

iii. umiejetno$¢ wspdtpracy w ramach zespotu praktycznie realizujgcego zadanie szczegdtowe w laboratorium,

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujace zagadnienia:

klasyfikacja robotow medycznych ze wzgledu na ich zastosowanie w chirurgii, diagnostyce oraz rehabilitacji oraz ze wzgledu
na wielko$¢ i oddziatywanie na ciato cztowieka, kierunki rozwoju robotyki w medycynie, oméwienie budowy, kinematyki,
przestrzeni roboczej manipulatoréw wspomagajgcych chirurgéw np. do sterowania laparoskopem, konstrukcja, kinematyka i
sterowanie oraz interfejs zrobotyzowanych systemoéw wykorzystywanych w zabiegach chirurgicznych (laparoskopowych i
zabiegach typu NOTES ? wewnatrz ciata czlowieka). Przedstawienie przyktadowych rozwigzan takich jak robot Zeus, daVinci
i RobinHeart. Przedstawienie wtasnych badan prowadzonych w Katedrze Sterowania i Inzynierii Systeméw. Konstrukcja
nowoczesnych narzedzi stosowanych w robotach chirurgicznych.

Omowienie nowoczesnych napedéw elektrycznych i/lub pneumatycznych stosowanych w robotach chirurgicznych oraz
rehabilitacyjnych. Wykorzystanie przektadni zawierajgcych elementy elastyczne. Wykorzystanie zrobotyzowanych systemow
w rehabilitacji jako urzadzen wspomagajacych osoby niepetnosprawne oraz stosowane w rehabilitacji. Modelowanie
wiasnosci biomechanicznych tkanek, przeprowadzanie badan eksperymentalnych i symulacyjnych. Wykorzystanie modeli
tkanek w wirtualnej operacji. Analiza i modelowanie uktadu miesniowo-szkieletowego czlowieka ze szczegéinym
uwzglednieniem modelu kinematycznego stawu kolanowego. Analiza chodu cztowieka budowa i rola migéni. Wizyjne
systemy do analizy chodu cziowieka. Systemy do rehabilitacji, oméwienie testéw izometrycznych, izokinetycznych i
izotonicznych. Procedury bezpieczenstwa w robotach medycznych. Omoéwienie zaawansowanych uktadéw pomiarowych
wykorzystywanych w medycynie ze szczegdlnym uwzglednieniem pomiaru potozenia, przyspieszenia oraz sit i momentow sit.
Algorytmy sterowania manipulatorow medycznych z uwzglednieniem sprzezenia sitowego

Zajecia projektowe odbywaja sie w laboratorium i polegajg na rozwigzaniu prostych zadan badawczych. Zadania projektowe
realizowane sg przez 2-osobowe zespoty studentéw. Projekty obejmujg nastepujgce zagadnienia:

1. Modelowanie i symulacja uktadu migsniowo-szkieletowego.

2. Wykorzystanie czujnikow przyspieszenia i nacisku do analizy chodu czlowieka.

3. Wykorzystanie robota przemystowego do sterowania laparoskopem.

4. Projektowanie w srodowisku CAD prostych manipulatoréw medycznych.

5. Modelowanie i symulacja kinematyki i dynamiki przyktadowych prostych robotéw medycznych.
6. Analiza zdje¢ RTG stawu kolanowego i jego modelowanie.

Metody dydaktyczne:
1. wyktad: prezentacja multimedialna,
2. zajecia projektowe: rozwigzywanie zadan badawczych, prezentacja wynikow badan, dyskusja, praca w zespole.
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Literatura podstawowa:

1. M. Natecz, Biocybernetyka i Inzynieria biomedyczna 2000, Tom 5, Biomechanika i Inzynieria rehabilitacyjna, Akademicka
Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa 2004,

2. Leszek Podsedkowski, Roboty Medyczne: Budowa i zastosowanie, Wydawnictwa Naukowo-techniczne, Warszawa 2010
Literatura uzupetniajaca:

1. J. Rosen, B. Hannaford, R. M. Satava, Surgical Robotics, Systems Applications and Visions, Springer, 2011,

2. W. Kostewicz, Chirurgia laparoskopowa, Wydawnictwo Lekarskie PZWL, Warszawa 2002.

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Czynnos¢ Czas (godz.)
1. udziat w zajeciach projektowych: 30
2. prace projektowe i przygotowanie sprawozdania z zadania projektowego 20
3. udziat w konsultacjach (czg$ciowo moga by¢ realizowane drogg elektroniczng) zwigzanych z 5
realizacjg procesu ksztalcenia, w szczegdlnosci éwiczen laboratoryjnych / projektow 15
4. udziat w wyktadach 15
5. zapoznanie sig¢ ze wskazang literaturg / materiatami dydaktycznymi (10 stron tekstu naukowego = 1| g
godz.)
6. przygotowanie i udziat w kolokwium

Obciazenie pracg studenta

forma aktywnosci godzin ECTS
taczny naktad pracy 93
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 50
Zajecia o charakterze praktycznym 50
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