POLITECHNIKA KRAKOWSKA
IM. TADEUSZA KOSCIUSZKI

KARTA PRZEDMIOTU

obowiazuje studentéw rozpoczynajacych studia w roku akademickim 2023/2024

Wydziat Mechaniczny

Kierunek studiéw: Inzynieria Medyczna Profil: Ogolnoakademicki
Forma sudiéw: stacjonarne Kod kierunku: M
Stopien studiéw: Il

Specjalnosci: Biomechanika

1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Komputerowe modelowanie systeméw biomechanicznych

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KoD PRZEDMIOTU WM IMED olIS B7 23/24
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 3.00

SEMESTRY 2

2 RODZAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
2 15 0 0 30 0 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie z teorig w zakresie komputerowego modelowania systeméw biomechanicznych oraz podstawowe
metody aplikacji poznanych metod w zagadnieniach zwiazanych z biomechanika.

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

1 Podstawowa znajomo$é rachunku wektorowego i macierzowego oraz mechaniki ogdlnej.

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Student zna podstawy nowoczesnych metod modelowania stosowanych w biomechanice: metoda
uktadéw wielocztonowych i metoda elementéw skonczonych.

EK2 Wiedza Student zna podstawowe modele elementow wchodzacych w sktad typowych stawow cztowieka w za-
kresie metody uktadéw wielocztonowych.

EK3 Umiejetnosci Student potrafi opracowaé prosty program do symulacji mechanicznej wybranego stawu czlo-
wieka.

EK4 Umiejetnosci Student potrafi opracowaé prosty program do wizualizacji wynikéw symulacji mechanicznej
wybranego stawu cztowieka.

6 TRESCI PROGRAMOWE

LABORATORIUM KOMPUTEROWE

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
K1 Podstawy programowania w jezyku Python. 8
K2 Metody numeryczne w statyce i dynamice uktadéw jednowymiarowych. 4
K3 Proste aplikacje okienkowe z wykorzystaniem biblioteki PyGame w jezyku Python. 4
K4 Statyka i dynamika uktadéw mechanicznych w dwoch wymiarach. 14

WYKELAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBA

OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
w1 Wprowadzenie do modelowania w biomechanice. 1
W2 Wprowadzenie do programowania w jezyku Python. 3
W3 Analiza struktury wybranych stawéw cztowieka oraz ich modeli. 2
W4 Metody numeryczne w statyce i dynamice uktadéw jednowymiarowych. 3
W5 Biblioteka PyGame. 2
W6 Statyka i dynamika uktadéw mechanicznych w dwoch wymiarach. 4
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7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady

N2 Laboratorium komputerowe

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiow 45
Konsultacje przedmiotowe 5
Egzaminy i zaliczenia w sesji 0

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakladu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie do zajeé¢, w tym studiowanie zalecanej literatury 20
Opracowanie wynikow 0

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 20
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 90
CALEGO NAKEADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 3.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Sprawozdanie z ¢wiczenia laboratoryjnego.

F2 Kolokwium.

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 Srednia wazona ocen formujacych.

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Wykonanie sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych oraz uzyskanie pozytywnej

KRYTERIA OCENY

oceny z kolokwium.

EFEKT KSZTALCENIA 1

NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagaii na ocene 3.0.

Strona 3/6




PK

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

Na OCENE 3.0 Student uzyskal 60% punktéw wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 3.5 Student uzyskal 65% punktow wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 4.0 Student uzyskal 70% punktow wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 4.5 Student uzyskal 85% punktéow wymaganych na ocene 5.0.
Student zna podstawy teoretyczne i zastosowanie nowoczesnych metod
NA OCENE 5.0 modelowania stosowanych w biomechanice: metoda uktadéw wielocztonowych
i metoda elementéw skonczonych.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 Student uzyskal 60% punktéw wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 3.5 Student uzyskal 65% punktow wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 4.0 Student uzyskal 70% punktéw wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 4.5 Student uzyskal 85% punktéw wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 5.0 Student zna réwnania, ktore opisujg liniowe i nieliniowe modele wiezadel.
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 Student uzyskal 60% punktéow wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 3.5 Student uzyskal 65% punktow wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 4.0 Student uzyskal 70% punktow wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 4.5 Student uzyskal 85% punktow wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 5.0 Studel.lt potrafi op.ra.cowaé model .ukla:dl.l wiezadel \fvy.br.anego stawu w zakresie
statyki lub dynamiki, wykorzystujac liniowy oraz nieliniowy model wigzadla.
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 Student nie spelnia wymagan na ocene 3.0.
NA OCENE 3.0 Student uzyskal 60% punktéw wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 3.5 Student uzyskal 65% punktéw wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 4.0 Student uzyskal 70% punktéw wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 4.5 Student uzyskal 85% punktow wymaganych na ocene 5.0.
NA OCENE 5.0 Student p9traﬁ opracowad prosty.program do wizualizacji.wynikéw symulacji
jednowymiarowego oraz dwuwymiarowego uktadu mechanicznego.
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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 W1 W3 W4 W6 N1 F2 P1
EK2 Cel 1 W1 W3 W4 W6 N1 N2 F2 P1

K1 K2 K4 W1

EK3 Cel 1 W2 W3 W4 W6 N1 N2 F1 F2 P1
EK4 Cel 1 K1 K%NI? W5 N1 N2 F1 F2 P1

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[1 | Machado M., et al. — Development of a planar multibody model of the human knee joint, , 2010, Nonlinear

Dynamics

[2 | Machado M., et al. — Compliant contact force models in multibody dynamics: Evolution of the Hertz contact

theory, , 2012, Mechanism and Machine Theory

[3 | Caruntu D. 1., Hefzy M. S. — 3-D anatomically based dynamic modeling of the human knee to include

tibio-femoral and patello-femoral joints., , 2004, Journal of Biomechanical Engineering

[4 | Gudavalli M. R., Triano J. J. — An analytical model of lumbar motion segment in flexion, , 1999, Journal

of Manipulative and Physiological Therapeutics

[5 | Ciszkiewicz A., Milewski G. — Structural and Material Optimization for Automatic Synthesis of Spine-
Segment Mechanisms for Humanoid Robots with Custom Stiffness Profiles, , 2019, Materials

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[L ] Shabana A. A. — Computational Dynamics, , 2010, John Wiley & Sons

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Adam, Piotr Ciszkiewicz (kontakt: adam.ciszkiewicz@pk.edu.pl)
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OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr inz. Adam Ciszkiewicz (kontakt: adam.ciszkiewicz@pk.edu.pl)

13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACJI

(miejscowosé, data) (odpowiedzialny za przedmiot) (dziekan)

PRZYIJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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