V Uniwersytet Slaski w Katowicach

1. |Nazwa kierunku inzynieria biomedyczna
2. |Wydziat Wydziat Nauk Scistych i Technicznych
3. |Cykl rozpoczecia 2019/2020 (semestr zimowy)
4. |Poziom ksztalcenia studia pierwszego stopnia (inzynierskie)
5. |Profil ksztatcenia ogolnoakademicki
6. |Forma prowadzenia studiow stacjonarna

Modut ksztatcenia: Manipulatory i roboty medyczne

Kod modutu: 08-IBSI-S1-17-7-MRM

1. Liczba punktéw ECTS: 4

2. Zaktadane efekty uczenia sie modutu

stopien
kod opis efekty uczenia | realizacji
sie kierunku (skala 1-5)

k 1 przywotuje elementarng wiedze w zakresie robotyki medycznej w21 5
k 2 rozpoznaje i wyjasnia podstawowe metody i narzedzia wykorzystywane w manipulatorach i robotach u27 5
k 3 wyszukuje informacje w literaturze, zasobach internetowych oraz innych zZrédtach u24 4
k 4 taczy wiedze z mechatroniki i, automatyki i robotyki w celu formutowania i rozwigzywania zadan inzynierskich u22 4
k 5 potrafi zaplanowac i tworzy¢ prace w zespole oraz indywidualnie u20 4
k 6 konstruuje elementy robotow UNES) 3
k 7 adoptuje aktualne standardy stosowane w robotyce do nowych zadan K06 4
k 8 ma Swiadomos¢ odpowiedzialnosci za prace wlasna K03 2
k 9 przestrzega zasad etyki zawodowej i szanuje godnos¢ pacjentéw podczas obecnosci przy procedurach medycznych K04 2

3. Opis modutu

Opis Materiat modutu Manipulatory i roboty medyczne wymaga poznania i zrozumienia podstaw teoretycznych zwigzanych z podstawowg dziedzing jaka jest
robotyka oraz nabycia praktycznych umiejetnosci postugiwaniem sie wiedzg w zakresie manipulatoréw i mechatroniki w szeroko jej rozumianym
zakresie. Przyswojenie i zrozumienie podstawowych poje¢ zwigzanych z przedmiotem, nabycie umiejetnosci kojarzenia oraz zastosowania omawianych
zagadnien to podstawowa wiedza jaka powinien posig$¢ uczestnik modutu. Jest to tez umiejetnosé odpowiednio efektywnego i szybkiego odszukiwania
wymaganych informacji w literaturze i zrédtach elektronicznych. Umiejetnosci praktyczne nabywa sie poprzez samodzielne i grupowe wykonanie
postawionych na zajeciach zadan. Studiowanie modutu wymaga inzynierskiego podejscia do problemu, czyli praktyczne wykorzystywanie swojej wiedzy i
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umiejetnosci w dziatalnosci zawodowej oraz umiejetnos¢ kreatywnego myslenia. W ramach tego modutu istniej mozliwosé poznania wielu standardow
spotykanych w robotyce chirurgicznej, telemanipualtorach, systemach precyzyjnego pozycjonowania i przemieszczania.

Wymagania wstepne

Realizacja efektow ksztatcenia modutdw automatyki i robotyki, metrologii, wprowadzenia do mechatroniki, elektronicznej aparatury medycznej.

4. Sposoby weryfikacji efektéw uczenia sie modutu

kod nazwa (typ) opis efekty uczenia sie modutu
k w1 kolokwium pisemne W ramach modutu zostang zrealizowane dwa kolokwia w ramach ktérych zostanie k 1,k 2,k 3,k 4
sprawdzona wiedza z zrealizowanych wczesniej ¢wiczen oraz materiatu teoretycznego
k w2 projekt W ramach modutu zostang zrealizowane przez studenta dwa projekty. Pierwszy polega na k 1,k 4,k 5,k 6,k 7, k_8,
opracowaniu modelu kinematycznego manipulatora medycznego, drugi na opracowaniu k 9
analizy wytrzymatosciowej.
k w3 burze mézgoéw Zaproponowanie rozwigzania badz rozwigzanie danego problemu przez wszystkich studentéw |k_1, k_2, k_3, k_4, k_5, k_7,

w grupie w ramach burzy mézgéw.

5. Rodzaje prowadzonych zaje¢

kod

rodzaj prowadzonych zajeé

praca wiasna studenta

nazwa

opis (z uwzglednieniem metod
dydaktycznych)

liczba
godzin

opis

sposoby weryfikacji

liczba | efektéw uczenia sie

godzin

k fs 1

wyktad

Wyktad wprowadzajgcy do zrozumienia
najwazniejszych zagadnien z robotéw
medycznych. W ramach modutu zostang
omoéwione roboty chirurgiczne i
telemanipulatory, systemy precyzyjnego
pozycjonowania i przemieszczania, systemy
diagnostyczne. Przeanalizowana zostanie
budowa robotéw medycznych w tym: dobér
kinematyki, napedu, konstrukcji ramion i
narzedzi, uktadéw sensorycznych i
interfejsow teleoperatora.

15

Praca, ze wskazanag literatura, obejmujaca
samodzielne przyswojenie wiedzy odno$nie
wskazanych zagadnien podstawowych.

15 kw1l kw3

k fs 2

laboratorium

Prowadzacy wspélnie ze studentami
wykonuje ¢wiczenia laboratoryjne w oparciu
0 wiedze przekazang na wykladach.
Studenci wykonujg ¢wiczenia pod nadzorem
prowadzacego.

30

Student zobowigzany jest by¢
przygotowanym z wiedzy teoretycznej na
podstawie wykladéw i wskazanej literatury,
do kazdych zaje¢ ¢wiczeniowych. Student
samodzielnie wykonuje dwa zadania
projektowe z wykorzystaniem komputera i
oprogramowania wspomagajacego, a
nastepnie przygotowuje w formie
elektronicznej sprawozdanie z wykonania

projektu.

60 kw1l kw2 kw3
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