V Uniwersytet Slaski w Katowicach
Wyadziat Informatyki i Nauki o Materiatach

Zatgcznik nr 2

1. |Nazwa kierunku inzynieria biomedyczna

2. |Cykl rozpoczecia 2017/2018 (semestr letni)

3. |Poziom ksztatcenia studia drugiego stopnia (inzynierskie)
4. |Profil ksztatcenia ogolnoakademicki

5. |Forma prowadzenia studiow stacjonarna

Modut ksztatcenia: Roboty chirurgiczne

1. Liczba punktéw ECTS: 3

Kod modutu: 08-IBMS-S2-17-3-RC

2. Zaktadane efekty ksztatcenia modutu

efekty stopien

kod opis ksztatcenia realizaciji

kierunku (skala 1-5)
k 1 przywotuje podstawy robotyki medycznej i budowy wybranych typow robotéw medycznych oraz stosowanych narzedzi W06 1

laparoskopowych

k 2 formutuje podstawowe zasady operacji na odlegtos¢ (telerobotyka) wo7 2
k 3 projektuje wybrane podzespoty robota uo9 3
k 4 formutuje i rozwigzuje zadanie proste i odwrotne kinematyki manipulatora o otwartym faricuchu kinematycznym u10 3
k 5 komponuje systemy pomiarowe stuzace do wyznaczania pozyciji i orientacji chwytaka manipulatora ui13 1
k 6 planuje trajektorie dla wielocztonowych narzedzi robotéw z wykorzystaniem zasad modelowania kinematyki manipulatoréw u23 1
k 7 dobiera i projektuje chwytak robota (mechanizm, naped, uktad sensoryczny i zasilanie) u2s5 1
k 8 dziata Swiadomie na otaczajgcy Swiat K02 2
k 9 tworzy nowe idee i koncepcje dostrzegajac potrzebe innowacji K06 1

3. Opis modutu

Opis

bezpieczenstwa robotéw medycznych. Chwytaki i narzedzia wielozadaniowe o strukturze ludzkiej dtoni.

Przedstawienie konstrukcji robotow chirurgicznych. Wspétczesne roboty medyczne: napedy w robotach, uktady sensoryczne, uktady nadzorowania i
programowania pracy robotéw. Struktury kinematyczne ramion manipulatoréw robotéw medycznych. Cztony i przeguby manipulatoréw. Struktury
kinematyczne i mechanizmy kisci, narzedzia chirurgiczne. Uktady wymiany narzedzi. Notacja Denavita-Hartenberga. Projekt podzespotu robota.
Wyznaczanie pozycji narzedzia (chwytaka). Metody planowania operacji z uzyciem robotéw medycznych. Metody oceny wiasnosci, doktadnosci i

Wymagania wstepne
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Znajomosc jezyka angielskiego na poziomie umozliwiajgcym zrozumienie tresci artykutéw naukowych z zakresu robotyki medycznej; obstuga komputera;
umiejetnosé przygotowywania sprawozdan i przygotowywania prezentacji multimedialnych

4. Sposoby weryfikacji efektéw ksztatcenia modutu

kod nazwa (typ) opis efekty ksztatcenia modutu
k w1 Kolokwium W ramach modutu zostang zrealizowane, co najmniej dwa kolokwia dotyczgce weryfikacji k 1,k 2
wiedzy z zakresu tresci modutu
k w2 Projekt Ocena wykonania ¢wiczenia praktycznego oraz poprawnosci opisania uzyskanych wynikow i [k_3, k_ 4,k 5,k_6,k 7
sformutowania wnioskow
k w3 Prezentacja Wykonywanie zadan typu: zadanie projektowe, praktyczna realizacja zadania, studium k 8,k 9

Prezentacja przed audytorium

przypadku, dyskusja w grupie zwigzana z prezentacjg otrzymanych wynikéw/rezultatow.

5. Rodzaje prowadzonych zajeé¢

rodzaj prowadzonych zajeé

praca wiasna studenta

sposoby weryfikacji

kod opis (z uwzglednieniem metod liczba . liczba 5 :
efektéw ksztatcenia
hazwa dydaktycznych) godzin opis godzin
k fs 1 wykiad Wyktad w formie tradycyjnej z 15 Przygotowanie do zaje¢ na podstawie 5 kw1l
wykorzystaniem materiatdw multimedialnych. notatek z zagadnierh omawianych na

wykladzie oraz wskazanych pozycji
literaturowych.

k fs 2 laboratorium rowadzacy wspblnie ze studentami wykonuje 30 Przygotowanie do zaje¢ na podstawie 10 kw2 kw3

¢wiczenia laboratoryjne w oparciu o wiedze
zwigzana z literaturg przedmiotu. Studenci
wykonujg ¢wiczenia pod nadzorem
prowadzacego.

notatek z zagadnierh omawianych na
wykladzie oraz poprzednich ¢wiczenh
laboratoryjnych, jak rowniez na podstawie
literatury i Zr6det wyszukanych samodzielnie

lub wskazanych przez prowadzgcego.
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