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	Ścieżka obieralności/specjalność
	Przedmiot oferowany w języku:
	Kurs (obligatoryjny/obieralny)

	   Budowa i eksploatacja urządzeń medycznych
	polskim
	obieralny

	Stopień studiów:
	Forma studiów (stacjonarna/niestacjonarna)

	I stopień
	stacjonarna

	Godziny 
	Liczba punktów

	Wykłady:
	 15
	Ćwiczenia:
	   -
	Laboratoria:
	15
	Projekty/seminaria:
	  -
	3

	Status przedmiotu w programie studiów (podstawowy, kierunkowy, inny) 
	(ogólnouczelniany, z innego kierunku)

	przedmiot specjalności
	-

	Obszar(y) kształcenia i dziedzina(y) nauki i sztuki
obszar nauk technicznych (dziedzina nauk technicznych)
	Podział ECTS (liczba i %)
      3       100 %
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e-mail: piotr.sauer@put.poznan.pl
tel. 61 665 28 47
Instytut Automatyki i Robotyki
Wydział Informatyki
ul. Jana Pawła II 24, 60-965 Poznań

	 


	Wymagania wstępne w zakresie wiedzy, umiejętności, kompetencji społecznych:

	1
	Wiedza:
	Podstawowa wiedza z zakresu automatyki, kinematyki i dynamiki manipulatorów oraz mechaniki.

	2
	Umiejętności:
	Logicznego myślenia, korzystania z informacji pozyskiwanych z biblioteki i Internetu, podstawowa umiejętność programowania.

	3
	Kompetencje
społeczne
	Rozumienie potrzeby uczenia się i pozyskiwania nowej wiedzy.

	Cel przedmiotu: 
Zapoznanie z nowoczesnymi konstrukcjami systemów zrobotyzowanych stosowanych w medycynie, poznanie różnych typów  nowoczesnych rozwiązań napędów elektrycznych i pneumatycznych.

	Efekty kształcenia i odniesienie do kierunkowych efektów kształcenia

	Wiedza:

	1. Student ma podstawową wiedzę z zakresu nowoczesnych rozwiązań napędów elektrycznych i pneumatycznych wykorzystywanych w robotach medycznych [K_W07].
2. Student zna sposoby pomiaru położenia, prędkości, przyspieszenia, dotyku oraz sił i momentów sił [K_W17, K_W25].
3. Student ma szczegółową wiedzę z zakresu budowy robotów medycznych oraz zna materiały stosowane do ich budowy [K_W16, K_W19, K_W23].
4. Student ma wiedzę niezbędną do opisania kinematyki i dynamiki robotów medycznych [K_W12, K_W16].

	Umiejętności:

	1. Student potrafi opisać i analizować kinematykę oraz dynamikę robotów medycznych ze szczególnym uwzględnieniem środowiska jego pracy [K_U01, K_U10, K_U15].
2. Student potrafi stosować metody analityczne, symulacyjne i eksperymentalne do rozwiązywania problemów inżynierskich związanych z zastosowaniem systemów zrobotyzowanych w medycynie [K_U08, K_U10, K_U11, K_U15].
3. Student potrafi dobrać i zastosować czujniki pomiarowe oraz przeprowadzić pomiary położenia, prędkości, przyspieszenia, dotyku, sił i momentów sił, potrafi przeprowadzić analizę uzyskanych wyników [K_U09].
4. Student potrafi zaprojektować proste systemy robotyczne wykorzystując komputerowe wspomaganie projektowania (CAD/CAM) z uwzględnieniem procedur bezpieczeństwa [K_U12, K_U16, K_U17, K_U20].

	Kompetencje społeczne:

	1. Student potrafi współpracować w grupie [K_K03].
2. Student jest świadomy roli robotyki w środowisku medycznym [K_K02].



	Sposoby sprawdzenia efektów kształcenia

	Wykład: Egzamin/zaliczenie na podstawie kolokwium, składającego z 10 pytań ogólnych z możliwością uzyskania 20 pkt-ów (zaliczenie w przypadku uzyskania 11 pkt-ów: <11pkt. – ndst, 11 ÷ 14pkt. – dst, 14 ÷ 15pkt. – dst+, 15 ÷ 18pkt. – db, 18 ÷ 19pkt. – db+, od 19pkt-ów – bdb), przeprowadzone na koniec semestru.

Laboratorium: zaliczenie na podstawie realizacji prostych projektów z zakresu robotyki medycznej realizowanych w grupach 2 – osobowych.

	Treści programowe

	Wykład:
1. Systemy zrobotyzowane stosowane w chirurgii – konstrukcja manipulatorów, interfejs użytkownika.
2. Narzędzia robotów chirurgicznych.
3. Nowoczesne napędy stosowane w robotach medycznych.
4. Układy pomiarowe, oraz sprzężenie siłowe
5. Modelowanie własności biomechanicznych tkanek, przeprowadzanie badań eksperymentalnych i symulacyjnych
6. Zastosowanie robotyki w ortopedii i rehabilitacji
7. Analiza i modelowanie układu mięśniowo-szkieletowego człowieka
8. Analiza chodu człowieka budowa i rola mięśni. Przeprowadzenie testów izometrycznych, izokinetycznych i izotonicznych
9. Procedury bezpieczeństwa w robotach medycznych.
10. Kierunki rozwoju robotyki w medycynie

Laboratoria:
Realizacja prostych projektów grupach 2 –osobowych obejmujących następujące zagadnienia:
1. Modelowanie i symulacja układu mięśniowo-szkieletowego.
2. Wykorzystanie czujników przyspieszenia i nacisku do analizy chodu człowieka.
3. Wykorzystanie robota przemysłowego do sterowania laparoskopem.
4. Projektowanie w środowisku CAD prostych manipulatorów medycznych.
5. Modelowanie i symulacja kinematyki i dynamiki przykładowych prostych robotów medycznych

	Metody dydaktyczne:
1. Wykład: prezentacja multimedialna wspomagana przykładami na tablicy.
2. Ćwiczenia laboratoryjne: przeprowadzanie eksperymentów, rozwiązywanie problemów praktycznych, praca zespołowa, dyskusja.

	Literatura podstawowa:
1. M. Nałęcz, Biocybernetyka i Inżynieria biomedyczna 2000, Tom 5, Biomechanika i Inżynieria rehabilitacyjna, Akademicka Oficyna Wydawnicza EXIT, Warszawa 2004,
2. Leszek Podsędkowski, Roboty Medyczne: Budowa i zastosowanie, Wydawnictwa Naukowo-techniczne, Warszawa 2010,

	Literatura uzupełniająca:
1. J. Rosen, B. Hannaford, R. M. Satava, Surgical Robotics, Systems Applications and Visions, Springer, 2011,
2. W. Kostewicz, Chirurgia laparoskopowa, Wydawnictwo Lekarskie PZWL, Warszawa 2002.

	Bilans nakładu pracy przeciętnego studenta

	Czynność
	Czas (godz.)

	1. Wykład.
2. Ćwiczenia laboratoryjne.
3. Konsultacje.
4. Praca własna studenta.
	15
15
2
43

	Obciążenie pracą studenta

	forma aktywności
	godzin
	ECTS

	Łączny nakład pracy
	75
	3

	Zajęcia wymagające bezpośredniego kontaktu z nauczycielem
	[bookmark: _GoBack]32
	1

	Zajęcia o charakterze praktycznym
	15
	0
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