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1 INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

NAZWA PRZEDMIOTU Roboty medyczne

NAZWA PRZEDMIOTU
W JEZYKU ANGIELSKIM

KOD PRZEDMIOTU WM AIR oIS B12 24/25
KATEGORIA PRZEDMIOTU Przedmioty kierunkowe
LiczBAa pUNKTOW ECTS 2.00

SEMESTRY 6

2 RoODzAJ ZAJEC, LICZBA GODZIN W PLANIE STUDIOW

LABORATORIUM
SEMESTR WYKLAD CWICZENIA LABORATORIUM| KOMPUTERO- PROJEKT SEMINARIUM
WE
6 15 0 0 0 15 0

3 CELE PRZEDMIOTU

Cel 1 Zapoznanie z podstawowymi zagadnieniami manipulatoréw i robotéw medycznych
Cel 2 Zapoznanie z podstawowymi aspektami sterowania robotéw medycznych

Cel 3 Zapoznanie z problemami projektowania i adaptacji robotéw medycznych

Kod archiwizacji:



P
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4 WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI I INNYCH
KOMPETENCJI

1 Podstawowa wiedza z automatyki i robotyki

5 EFEKTY KSZTALCENIA

EK1 Wiedza Okresla pojecia i podstawowe zagadnienia zwigzane z robotami stosowanymi do celéw chirurgii
i rehabilitacji.

EK2 Wiedza Okresla podstawowe zagadnienia sterowania robotéw medycznych
EK3 Umiejetnosci Opracowuje i projektuje elementy wybranych robotéw medycznych

EK4 Umiejetnosci Adaptuje system robota medycznego do realizacji okreslonych zadan

6 TRESCI PROGRAMOWE

PROJEKT

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN

P1 Modelowanie ruchu wybranych robotéw medycznych o strukturze szeregowej 5
(RobInHeart, Da Vinci, Zeus)w srodowisku Matlab.

P2 Modelowanie ruchu konczyny gornej i dolnej czltowieka w srodowisku Matlab. 6

P3 Planowanie trajektorii manipulatoréw medycznych o strukturze szeregowej. 4

WYKLAD

Lp TEMATYKA ZAJEC LiczBa
OPIS SZCZEGOLOWY BLOKOW TEMATYCZNYCH GODZIN
Manipulatory i roboty stosowane do celéw chirurgii, terapii, protetyki

w1 . e 9
i rehabilitacji.

W2 Podzial manipulatoréw medycznych ze wzgledu na budowe. Analiza strukturalna 9
manipulatoréw szeregowych i réwnolegtych.
Budowa robotéw medycznych o strukturze szeregowej (np. RobInHeart, Da Vinci,

W3 Zeus) i rownoleglej (np. Mars, Arhrobot). Roboty do operacji laparoskopowych. 3
Roboty do operacji otwartych i roboty nieingerujace w cialo pacjenta.
Przestrzeni robocza z uwzglednieniem osobliwosci mechanizmu. Planowanie

W4 . . . , C. . 4
trajektorii manipulatoréw medycznych o strukturze szeregowej i réwnoleglej.

W5 Generowanie chodu robotéw dwunoznych. Stabilno$é¢ dynamiczna. 4

Strona 2/6



P

Politechnika Krakowska im. Tadeusza Kosciuszki

7 NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

N1 Wyktady
N2 Projekt
N3 Konsultacje

8 OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

FORMA AKTYWNOSCI

SREDNIA LICZBA GODZIN
NA ZREALIZOWANIE

AKTYWNOSCI
Godziny kontaktowe z nauczycielem akademickim, w tym:
Godziny wynikajace z planu studiéw 30
Konsultacje przedmiotowe 4
Egzaminy i zaliczenia w sesji 2

Godziny bez udzialu nauczyciela akademickiego wynikajace z nakltadu p

racy studenta, w tym:

Przygotowanie sie¢ do zajeé, w tym studiowanie zalecanej literatury 10
Opracowanie wynikow 0

Przygotowanie raportu, projektu, prezentacji, dyskusji 10
SUMARYCZNA LICZBA GODZIN DLA PRZEDMIOTU WYNIKAJACA Z 56
CALEGO NAKLADU PRACY STUDENTA

SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS DLA PRZEDMIOTU 2.00

9 SPOSOBY OCENY
OCENA FORMUJACA

F1 Cwiczenia projektowe

F2 Kolokwium

OCENA PODSUMOWUJACA

P1 srednia wazona ocen formujacych

WARUNKI ZALICZENIA PRZEDMIOTU

W1 Uzyskanie ocen pozytywnych dla kazdego efektu ksztatcenia.
‘W2 Ocena koricowa ustalana jest jako srednia arytmetyczna ocen z kazdego efektu

‘W3 Obecnosé na co najmniej 80% zaje¢ kontaktowych z nauczycielem.

KRYTERIA OCENY

ksztalcenia.
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EFEKT KSZTALCENIA 1
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 3.5 68% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 4.0 79% z maksimum wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.5 89% z maksimum wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 5.0 min 95% 2 nast.qujadcych Wymagaﬁ: Student.zna pOJ;QCia 1 podﬁtgwowe o
zagadnienia zwigzane z robotami stosowanymi do celow chirurgii i rehabilitacji.
EFEKT KSZTALCENIA 2
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 3.5 68% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 4.0 79% z maksimum wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 4.5 89% z maksimum wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 5.0 gir;oﬁzfﬁiz f:sziﬁgdai}éfl}; Cv;rz}rlr;zﬁgaﬁ: Student zna i rozumie podstawowe aspekty
EFEKT KSZTALCENIA 3
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 3.5 68% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 4.0 79% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 4.5 89% z maksimum wymagan na ocene 5,0
NA OCENE 5.0 @in 95% z nastepujacych Yvymagaﬁ: Student potrafi zaprojektowaé elementy
i uktady wybranych robotéw medycznych
EFEKT KSZTALCENIA 4
NA OCENE 2.0 -
NA OCENE 3.0 51% z maksimum wymagan na ocen¢ 5,0
NA OCENE 3.5 68% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 4.0 79% z maksimum wymagan na ocene¢ 5,0
NA OCENE 4.5 89% z maksimum wymagan na ocene 5,0
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NA OCENE 5. ..
£ 5.0 system robota medycznego do realizacji okreslonych celéw

min 95% z nastepujacych wymagarn: Student potrafi zaadoptowaé i dostroié

10 MACIERZ REALIZACJI PRZEDMIOTU

ODNIESIENIE
DANEGO EFEKTU
EFEKT Do SZCZEGOL,O_ CELE TRESCI NARZEDZIA
WYCH EFEKTOW SPOSOBY OCENY
KSZTALCENIA PRZEDMIOTU PROGRAMOWE DYDAKTYCZNE
ZDEFINIOWA-
NYCH DLA
PROGRAMU
EK1 Cel 1 Cel 2 P1 W1 W2 W3 N1 F2 P1
P1 P2 P3 W3
EK2 Cel 2 W4 W5 N1 N2 N3 F1 F2 P1
EK3 Cel 3 P1 P2 P3 W5 N1 N2 N3 F1 F2 P1
EK4 Cel 3 P1 P2 P3 W3 N1 N2 N3 F1F2P1

11 WYKAZ LITERATURY

LITERATURA PODSTAWOWA

[3 | Podsedkowski L — Roboty medyczne, , 2010, PWN
[4 | Morecki — Teoria mechanizmdw i manipulatoréw, , 2001, WNT

[5 | Zielinska T. — Maszyny kroczqce, , 2014, NT

LITERATURA UZUPEENIAJACA

[1 ] Mrozek B., Z. — Matlab i Simulink, , 2017, Helion

12 INFORMACJE O NAUCZYCIELACH AKADEMICKICH

OSOBA ODPOWIEDZIALNA ZA KARTE

dr inz. Krzysztof, Edward Wojcik (kontakt: krzysztof .wojcik@mech.pk.edu.pl)

OSOBY PROWADZACE PRZEDMIOT

1 dr. inz Krzysztof Wojcik (kontakt: krzysztof.wojcik@mech.pk.edu.pl)

2 dr. inz Marta Goéra-Maniowska (kontakt: mgora@mech.pk.edu.pl)
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13 ZATWIERDZENIE KARTY PRZEDMIOTU DO REALIZACIJI

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

PRZYJMUJE DO REALIZACJI (data i podpisy oséb prowadzacych przedmiot)
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