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Zalacznik nr 7
do Zarzadzenia Rektora nr 10/12
z dnia 21 lutego 2012r.

KARTA MODULU / KARTA PRZEDMIOTU

Kod modutu

EiT S | RwM_EM

Nazwa modutu

Robotyka w medycynie

Nazwa modutu w jezyku angielskim

Robotics in Medicine

Obowigzuje od roku akademickiego

2012/2013

A. USYTUOWANIE MODULU W SYSTEMIE STUDIOW

Kierunek studiow

Elektronika i Telekomunikacja

Poziom ksztatcenia

| stopien
(I stopien / Il stopien)

Profil studiow

ogoblnoakademicki
(ogdélno akademicki / praktyczny)

Forma i tryb prowadzenia studiéw

stacjonarne
(stacjonarne / niestacjonarne)

Specjalnos¢

Elektronika medyczna

Jednostka prowadzgca modut

Katedra Urzadzen i Systemoéw Automatyki

Koordynator modutu

dr hab. inz. Zbigniew Szczesniak, prof. PSk

Zatwierdzit:

B. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynaleznos$¢ do grupy/bloku
przedmiotéw

kierunkowy
(podstawowy / kierunkowy / inny HES)

Status modutu

obowigzkowy
(obowigzkowy / nieobowigzkowy)

Jezyk prowadzenia zajec

jezyk polski

Usytuowanie modutu w planie studiéw
- semestr

semestr VI

Usytuowanie realizacji przedmiotu w
roku akademickim

semestr letni
(semestr zimowy / letni)

Wymagania wstepne

Projektowanie pakietow elektronicznych, Projektowanie

urzadzen elektroniki
(kody modutéw / nazwy modutéw)

Egzamin nie
(tak / nie)
Liczba punktéw ECTS 2
Forma . . wyktad Eéwiczenia laboratorium projekt inne
prowadzenia zajeé¢
w semestrze 15 15
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C. EFEKTY KSZTALCENIA | METODY SPRAWDZANIA EFEKTOW KSZTALCENIA

Celem modutu jest zapoznanie studenta

z zagadnieniami:

konstrukcji robotéw i ich

Cel uktadéw  kinematycznych  stosowanych w  medycynie; projektowania  ukladow
modutu elektropneumatycznych i ich symulacji; przetwarzania sygnatéw potozenia mechanizmow
oraz zasadami sporzgdzania dokumentacji
(3-4 linijki)
Symbol ) prol\jvoe:g;znia odniesier)ie do odniesierllie do
efektu Efekty ksztalcenia zajoé _ efektow efektow
AN kierunkowych | obszarowych
(w/é/l/p/inne)
Ma podstawowg wiedze dotyczgcg konstrukcji w/p
manipulatoréw i robotéw oraz ich uktadéw K W14 T1A W07
W_01 | pomiarowo-sterujgcych stosowanych w medycynie
Ma wiedze dotyczgca syqtezy uktadow sterowania w/p K_W16 T1A_WO7
W_02 |stosowanych w medycynie
Ma podstawowg wiedze w zakresie zastosowan w/p
nowoczesnych technologii w robotyzacji proceséw K_W27 T1A W07
W_03 | zwigzanych z medycyng
Potrafi analizowac¢ uktady sterowania; tworzy¢ wip
nowe algorytmy sterowania urzgdzen; projektowaé K_U15 T1A U16
U 01 | uktady pomiarowo-sterujgce
Potrafi wykorzysta¢ metody symulacyjne w analizie i |w/p
projektowaniu uktadow sterowania stosowanych w K_U10 T1A UO09
U 02 | robotyzacji proceséw zwigzanych z medycyng
Potrafi oceni¢ proponowane rozwigzania pod katem |w/p K_U25 T1A_U13
U_03 | wymagan eksploatacyjnych
Ma swiadomos¢ wptywu rozwigzanh ukfadow w/p
sterowania na jakosc¢ robotyzacji procesow K_K02 T1A_KO02
K_01 |zwigzanych z medycyng
Tresci ksztalcenia:
1. Tresci ksztatcenia w zakresie wyktadu
Odniesienie
Nr Tresci ksztatcenia do efektéyv
wyktadu ksztalcenia
dla modutu
1 Klasyfikacja robotow. Stosowane uktady kinematyczne i podstawowe w_01
parametry mechaniczne. U 03
2 Rozwigzania konstrukcyjne uktadéw mechanicznych robotéw stosowanych w
medycynie ; mobilno$¢ robotdéw, chwytaki, glowice technologiczne, uktady w_01
napedoweElementy pneumatyczne wykonawcze, sterujgce pracg czionéw U _03
wykonawczych, przetwarzajace informacje wejsciowe
3,4 Metody projektowania uktadéw sterowania. Projektowanie pneumatycznych i W_01
elektropneumatycznych uktadéw sterowania w robotyce medycznej. 8_8;
5 Wspomaganie projektowania i symulacji uktadéw — program Festo Fluidsim, W_02
Proteus ISIS oraz MATLAB Simulink. u_02
6 Protezy, manipulatory i roboty chirurgiczne, rehabilitacyjne oraz uktady W_02
sterowania. Manipulatory elastyczne i mikro-robotyka oraz uktady sterowania U 01
ruchem. U 03
7,8 Dane techniczne wybranych robotéw stosowanych w medycynie oraz W_02
perspektywy rozwoju robotyki medycznej - rozwdj technologii inteligentnych W_03
mikro-kapsut diagnostycznych i chirurgicznych, rozwdj operacji chirurgicznych U 03
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w trudnodostepnych czesciach ciata, rozwéj technologii inteligentnych protez
sterowanych.
2. Tresci ksztatcenia w zakresie éwiczen
Odniesienie
N'r zajec Tresci ksztalcenia do efektoyv
¢éwicz. ksztatcenia
dla modutu
3. Tresci ksztatlcenia w zakresie zadan laboratoryjnych
Odniesienie
Nr zajec Tresci ksztalcenia do efektoyv
lab. ksztalcenia
dla modutu

4. Charakterystyka zadan projektowych

v Analiza wybranego procesu technologicznego zwigzanego z medycyng przeznaczonego do
automatyzaciji, algorytm dziatania wezta automatyzowanego, wykresy czasowe.

v" Schemat funkcjonalny, konstrukcyjny wezta technologicznego przeznaczonego do
automatyzaciji.

v' Synteza ukfadu sterowania dla wybranego wezta technologicznego

v Wybor podzespotéw mechanicznych, elementéw wykonawczych i sterujgcych na podstawie
oferty katalogowej, sporzadzenie dokumentacji

5. Charakterystyka zadanh w ramach innych typéw zajeé¢ dydaktycznych

Metody sprawdzania efektow ksztalcenia

Symbol Metody sprawdzania efektéw ksztalcenia
efektu | (sposéb sprawdzenia, w tym dla umiejetnos$ci — odwotanie do konkretnych zadan projektowych, laboratoryjnych, itp.)

W 02 Test
W 03 Test

u o1 |Projekt

u 02 |Projekt

u oz | Projekt

k 01 | Projekt
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D. NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéw ECTS

. L obcigzenie
Rodzaj aktywnosci studenta
1 | Udziat w wyktadach 15
2 | Udziat w ¢wiczeniach
3 | Udziat w laboratoriach
4 | Udziat w konsultacjach (2-3 razy w semestrze) 1
5 | Udziat w zajeciach projektowych 15
6 | Konsultacje projektowe 2
7 | Udziat w egzaminie
8
9 | Liczba godzin realizowanych przy bezposrednim udziale nauczyciela 33
akademickiego (suma)
10 | Liczba punktow ECTS, ktorg student uzyskuje na zajeciach
wymagajacych bezposredniego udziatu nauczyciela akademickiego 1,1
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
11 | Samodzielne studiowanie tematyki wyktadow 5
12 | Samodzielne przygotowanie sie do ¢wiczen
13 | Samodzielne przygotowanie sie do kolokwiow 4
14 | Samodzielne przygotowanie sie do laboratoriow
15 | Wykonanie sprawozdan
15 | Przygotowanie do kolokwium koncowego z laboratorium
17 | Wykonanie projektu lub dokumentacji 18
18 | Przygotowanie do egzaminu
19
20 Liczba godzin samodzielnej pracy studenta (Suﬁa?)
21 | Liczba punktow ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach samodzielnej
pracy 0,9
(1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta)
22 Sumaryczne obcigzenie praca studenta 60
23 Punkty ECTS za modut 2
1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta
24 | Naktad pracy zwigzany z zajeciami o charakterze praktycznym 33
Suma godzin zwigzanych z zajeciami praktycznymi
25 | Liczba punktow ECTS, ktérg student uzyskuje w ramach zaje¢ o
charakterze praktycznym 1,1

1 punkt ECTS=25-30 godzin obcigzenia studenta




E. LITERATURA

Politechnika Swietokrzyska
WYDZIAL ELEKTROTECHNIKI, AUTOMATYKI | INFORMATYKI

Wykaz literatury

. Katalogi uktadéw elektronicznych. (ELFA 2012 itp)
. Katalogi firm Bosch, Rexroth, Festo, Heidenhain , Siemens, Mera Pnefal itp.
. Olszewski M. i in.: Manipulatory i roboty przemystowe. WNT, Warszawa 1992

. Pizoh A. Elektrohydrauliczne analogowe i cyfrowe uktady automatyki WNT,
Warszawa 1995

5. PN - ...Polskie Normy dotyczace budowy i eksploatacji urzgdzen elektrycznych
i elektronicznych
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8. Computer Vision, Virtual Reality and Robotics in Medicine: First International
Conference, CVRMed '95, Nice, France, April 3 - 6, 1995
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