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Wymagania wstepne

Wiedza: Podstawowa z zakresu podstaw robotyki, mechaniki technicznej, konstrukcji maszyn i urzgdzen
oraz inzynierii materiatdw. Umiejetnos$ci: Logicznego myslenia, korzystania z informacji pozyskiwanych z
biblioteki, czasopism i Internetu. Kompetencje spoteczne: Student jest otwarty na uruchamianie nowych
technologii biomedycznych, rozumie potrzeby uczenia 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

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza:

1. Student ma wiedze na temat budowy i zastosowania robotéw medycznych i rehabilitacyjnych.

2. Student zna wytyczne projektowania robotéw medycznych.

3. Student ma wiedze dotyczgcg bezpieczenhstwa zwigzanego z pracg, uzytkowania i projektowania
robotow medycznych.



Umiejetnosci:

1. Student potrafi okresli¢ podstawowe elementy budowy robotéw medycznych i rehabilitacyjnych.
2. Student zna oraz potrafi scharakteryzowac podstawowe wytyczne projektowania robotéw
medycznych i rehabilitacyjnych.

Kompetencje spoteczne:

1. Student ma swiadomo$¢ roli wiedzy inzynierskiej i jej znaczenia dla spoteczenstwa i Srodowiska.

2. Student potrafi zaprezentowac i uswiadomi¢ innym znaczenie przeprowadzonych analiz i obliczeh w
zyciu publicznym.

3. Student potrafi okresli¢ priorytety stuzgce w realizacji okreslonego zadania.

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena formutujgca:

- laboratorium: na podstawie oceny biezgcego postepu realizacji zadan laboratoryjnych,

- wyktadu: na podstawie odpowiedzi na pytania dotyczgce materiatu oméwionego na poprzednich
wyktadach.

Ocena podsumowujgca:

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

- wyktad: zaliczenie na podstawie kolokwium sktadajgcego sie z pytan otwartch lub zamknietych
punktowanych w skali 0-4; kolokwium jest zdane po uzyskaniu co najmniej 51% punktow. Omdwienie
wynikow kolokwium. Kolokwium sprawdzajgce przeprowadzone jest na koniec semestru.

Tre$ci programowe

Wyktad:

. Robot a manipulator.

. Telemanipulatory.

. Telemanipulatory - precyzja ruchéw.

. Roboty medyczne - bezpieczenstwo.

. Wiedza niezbedna do projektowania robotdw.

. Etapy projektowania robotow.

. Informatyzacja i cyfryzacja w chirurgii.

. Chirurgia — fazy dziatania.

. Roboty medyczne.

10. Roboty rehabilitacyjne.

11. Wady i zalety stosowania robotow medycznych.

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 (ktykie¢ boczny i przysrodkowy).
4. Zrobotyzowane obrazowanie medyczne.

OCOoONOOAPR,WN--

Tematyka zaje¢
brak

Metody dydaktyczne

1. Wyktad: prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy, rozwigzywanie zadan.
2. Cwiczenia laboratoryjne: przeprowadzanie eksperymentow, rozwigzywanie zadan, dyskusja.
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Uzupetniajgca

Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 50 2,00
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 30 1,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 20 1,00

laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwidéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




