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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Roboty i manipulatory wspomagajace funkcje cztowieka

NAZWA PRZEDMIOTU

Robots and Manipulators Assisting Human Functions
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU A301
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBa pUNKTOW ECTS 2.00
SEMESTRY 7

2 RoODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
7 15 0 15 0 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Nabycie umiejetnosci dobierania i wykorzystania podstawowych metod analitycznych, komputerowych i do-
$wiadczalnych w dziedzinie robotéw wspomagajacych funkcje cztowieka.

Kod archiwizacji: 3DD24FAB
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH

KOMPETENCJI

1 Podstawowa wiedza z zakresu mechaniki ogélnej, teorii mechanizméw i maszyn.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Potrafi definiowaé¢ podstawowe pojecia z dziedziny robotyki.

EK2 Umiejetnosci Potrafi opisa¢ matematycznie, tworzac modele komputerowe uktadéw koriczyn cztowieka.

EK3 Umiejetnosci Potrafi przeprowadzi¢ badania doswiadczalne i analize otrzymanych wynikéw dotyczacych

rozwiazan wspomagajacych niepelnosprawnych.

EK4 Kompetencje spoleczne Potrafi sformutowaé i przekaza¢ w sposob zrozumialy zagadnienia zwigzane z me-

chanizmami wspomagajacymi niepelnosprawnych.

6 TRESCI PROGRAMOWE

WYKEAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Wprowadzenie, pojecia: manipulator, pedipulator, ortoza, proteza, maszyna

W1 2
kroczaca, robot medyczny, laparoskop.
Wyznaczenie polozenia czlonu roboczego wzgledem podstawy manipulatora.

W2 Macierz orientacji i wektor pozycji. Wymiarowanie manipulatora szeregowego, 2
wspo6trzedne D-H, wspoélrzedne jednorodne.
Modelowanie uktadu szkieletowo-migsniowego czlowieka jako biomechanizmu.

W3 Modele kinematyczne stawdw, charakterystyki sitowe ukladéw miesniowych 3
w napedach stawow.
Pomiary parametréw kinematycznych ruchu. Analiza obciazen stawow

W4 i kregostupa. Analiza ruchu ciata kierowcy w trakcie proby zderzeniowej 3
samochodu.

W5 Parapodium poruszane za pomoca sprawnych konczyn czlowieka. Pojazdy kotowe 5
dla niepelnosprawnych.
Wozek inwalidzki o napedzie recznym, pojazd o napedzie elektrycznym, samochod

W6 przystosowany dla kierowcy niepelnosprawnego i pasazera na wozku, urzadzenia 3
wspomagajace w samochodzie.

LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

L1 Opracowanie schematow kinematycznych wozka inwalidzkiego. 2

Strona 2/7




NARY
Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki
LABORATORIUM

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
L2 Przeglad urzadzen do zaladowania i mocowania wozka w samochodzie. 2
L3 Schematy urzadzen wspomagajacych niepelnosprawnego kierowce samochodu. 2
L4 Badania stanowiskowe uktadu automatycznego sprzegta niepetnosprawnego 5

kierowcy samochodu.

Badania stanowiskowe wspomagania uktadu kierowniczego i hamulcowego
L5 . 3

w samochodach przystosowanych dla niepelnosprawnych.
L6 Modelowanie i badania ruchu elektrycznego wozka inwalidzkiego. 4

N1
N2
N3
N4
N5
N6

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Wyktlady

Prezentacje multimedialne

Zadania tablicowe

Cwiczenia laboratoryjne

Dyskusja

Praca w

grupach
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8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 30
Konsultacje przedmiotowe 5
Egzaminy i zaliczenia w sesji 5

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zaje¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 0
Opracowanie wynikow 20
Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 0
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 60
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego
F2 Projekt zespotowy
F3 Odpowiedz ustna

F4 Projekt indywidualny

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Obecnoéé¢ na wyktadach min. 50%

KRYTERIA OCENY

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0

Potrafi zdefiniowa¢ pojecia: robotyka, manipulator o

NA OCENE 3.0 i réwnolegle;j.

strukturze szeregowej
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Na

OCENE 3.5

Na

OCENE 4.0

Na

OCENE 4.5

Na

OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 2

Na

OCENE 2.0

Na

OCENE 3.0

Potrafi opisa¢ matematycznie, tworzac modele analityczne konczyn i stawow
cztowieka.

Na

OCENE 3.5

Na

OCENE 4.0

Na

OCENE 4.5

Na

OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 3

Na

OCENE 2.0

Na

OCENE 3.0

Potrafi przeprowadzi¢ analize otrzymanych wynikéw dotyczacych podstawowych
parametrow funkcjonalnych robotéw wspomagajacych cztowieka.

Na

OCENE 3.5

Na

OCENE 4.0

Na

OCENE 4.5

Na

OCENE 5.0

EFEKT KSZTALCENIA 4

Na

OCENE 2.0

Na

OCENE 3.0

Potrafi sformulowaé i przekaza¢ w sposéb zrozumialy podstawowe zagadnienia
zwigzane z mechanizmami wspomagajacymi niepelnosprawnych.

Na

OCENE 3.5

Na

OCENE 4.0

Na

OCENE 4.5

Na

OCENE 5.0
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10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
DO SZCZEGOLO-

EFEKT . CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 L1L2 N1 N2 N5 F1 F3 P1
EK2 Cel 1 L2 L3 L4 L5 N3 N5 N6 F1F2 F3 F4 P1
EK3 Cel 1 LI L2 iz L4 L5 N4 N5 N6 F1 F3 P1
EK4 Cel 1 L1L2L3 N3 N4 N5 N6 F1 F2 F3 F4 P1

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Bedzinski R., Kedzior K. i inni.(— Biomechanika i inzynieria rehabilitacyjna, Warszawa, 2004, Akad.Oficyna
Wyd. Exit,

[2 ] Morecki A., Ramotowski W. — Biomechanika, Warszawa, 1990, WKiL

[3 | Morecki A., Knapczyk J., Kedzior K. — Teoria mechanizmow i manipulatoréw. Podstawy i przyktady
zastosowan w praktyce., Warszawa, 2002, WNT

LITERATURA UZUPELNIAJACA

[1 | Tsai Lung-Wen — Robot Analysis, The Mechanics of Serial and Parallel Manipulators., New York, 1999,
John Willey&Sons

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH
OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Michal, Dariusz Maniowski (kontakt: mmaniowski@pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Michal Maniowski (kontakt: mmaniowski@pk.edu.pl)

2 dr inz. Jacek Wojs (kontakt: wojs@mech.pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)
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PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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