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KARTA OPISU PRZEDMIOTU - SYLABUS

Nazwa przedmiotu
Zastosowania robotyki w medycynie

Przedmiot

Kierunek studiow Rok/semestr

Automatyka i robotyka 2/3

Studia w zakresie (specjalnosg) Profil studiow

Systemy sterowania i robotyki ogdlnoakademicki

Poziom studiow Jezyk oferowanego przedmiotu
drugiego stopnia polski

Forma studiow Wymagalnosc

stacjonarne obieralny

Liczba godzin

Wyktad Laboratoria Inne (np. online)

15 0 0

Cwiczenia Projekty/seminaria

0 30

Liczba punktow ECTS

3

Wyktadowcy

Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca: Odpowiedzialny za przedmiot/wyktadowca:
dr inz. Piotr Sauer dr inz. Marta Drazkowska

email: Piotr.Sauer@put.poznan.pl email: Marta.Drazkowska@put.poznan.pl
tel. 61 665 2117 tel. 61 665 2897

Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki Wydziat Automatyki, Robotyki i Elektrotechniki
ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan ul. Piotrowo 3a, 60-965 Poznan

Wymagania wstepne

Student rozpoczynajacy ten przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z zakresu automatyki,
kinematyki i dynamiki manipulatoréw oraz mechaniki. Powinien réwniez posiada¢ podstawowg wiedze z
podstaw programowania. Powinien posiada¢ umiejetnosé logicznego myslenia, korzystania z informacji
pozyskiwanych z biblioteki i Internetu oraz rozwigzywania prostych zadan programistycznych. Powinien
rowniez rozumiec¢ koniecznos¢ poszerzania swoich kompetencji i mie¢ gotowos¢ do podjecia wspdtpracy
w ramach zespotu. Ponadto w zakresie kompetencji spotecznych student musi prezentowac takie
postawy jak uczciwos¢, odpowiedzialnos¢, wytrwatosé, ciekawosé poznawcza, kreatywnosé, kultura
osobista, szacunek dla innych ludzi.
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Cel przedmiotu

Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z robotyki, w zakresie nowoczesnych konstrukcji systemow
zrobotyzowanych stosowanych w medycynie oraz nowoczesnych rozwigzan napedéw elektrycznych i
pneumatycznych. Rozwijanie u studentéw umiejetnosci rozwigzywania probleméw projektowych
dotyczacych zrobotyzowanych systemow stosowanych w medycynie. Ksztattowanie u studentéw
umiejetnosci w zespotach interdyscyplinarnych w celu rozwigzywania prostych zadan badawczych z
pogranicza techniki i medycyny.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. ma wiedze z zakresu wykorzystania zaawansowanych systemoéw pomiarowych stosowanych w
medycynie - [K2_W6]

2. ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze z zakresu systemdéw adaptacyjnych - [K2_W9]

3. ma poszerzong wiedze z zakresu wykorzystania robotyki w medycynie (chirurgii, neurochirurgii,
kardiochirurgii, rehabilitacji) - [K2_W10]

4. ma wiedze niezbedng do rozumienia spotecznych aspektow dziatalnosci inzynierskiej oraz mozliwosci
zastosowania ich w medycynie - [K2_W14]

Umiejetnosci
1. potrafi przeprowadzi¢ symulacje i analize dziatania ztozonych uktaddw sterowania zrobotyzowanych
systeméw medycznych oraz zaplanowac i przeprowadzi¢ weryfikacje eksperymentalng - [K2_U9]

2. potrafi przy formutowaniu i rozwigzywaniu zadan obejmujgcych projektowanie systemdw robotyki
dostrzegac ich aspekty pozatechniczne - [K2_U14]

3. potrafi oceni¢ przydatnosé i mozliwos¢ wykorzystania nowych osiaggniec (technologii) w zakresie
robotyki medycznej - [K2_U16]

4. potrafi zaprojektowac i zrealizowad ztozony system sterowania systemow medycznych uwzgledniajac
aspekty pozatechniczne - [K2_U23]

Kompetencje spoteczne
1. posiada Swiadomos¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w
tym jej wptyw na cztowieka i zwigzang z tym odpowiedzialno$¢é za podejmowane decyzje - [K2_K2]

2. posiada swiadomos$¢ odpowiedzialnosci za prace wtasng oraz gotowos¢ podporzgdkowania sie
zasadom pracy w zespole i ponoszenia odpowiedzialnosci za wspdlnie realizowane zadania - [K2_K3]

3. posiada swiadomos¢ koniecznosci profesjonalnego podejscia do zagadnien technicznych,
skrupulatnego zapoznania sie z dokumentacjg oraz warunkami srodowiskowymi, w ktorych urzadzenia i
ich elementy moga funkcjonowac - [K2_K4]

Metody weryfikacji efektdw uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujacy sposdb:
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Wiedza nabyta w ramach wykfadu weryfikowana jest przez kolokwium realizowane na ostatnim
wyktadzie. Kolokwium sktada sie z 10 pytan réznie punktowanych. Prég zliczeniowy: 50% punktdow.
Zagadnienia zaliczeniowe zostang przestane studentom drogg mailowa.

Umiejetnosci nabyte w ramach zajec¢ projektowych weryfikowane sg na podstawie wykonanego projektu
realizowanego w grupie 2-osobowej. Oceniana bedzie efektywnos¢ zastosowania zdobytej wiedzy
podczas rozwigzywania zadanego problemu.

Tresci programowe

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia: klasyfikacja robotéw medycznych ze wzgledu na
ich zastosowanie w chirurgii, diagnostyce oraz rehabilitacji oraz ze wzgledu na wielko$¢ i oddziatywanie
na ciato cztowieka, kierunki i perspektywy rozwoju robotyki w medycynie, omowienie budowy,
kinematyki, przestrzeni roboczej manipulatoréw wspomagajgcych chirurgdw np. do sterowania
laparoskopem, konstrukcja, kinematyka i sterowanie oraz interfejs zrobotyzowanych systeméw
wykorzystywanych w zabiegach chirurgicznych (laparoskopowych i zabiegach typu LESS/NOTES oraz
wewnatrz ciata cztowieka). Przedstawienie przyktadowych zrobotyzowanych systeméw medycznych
takich jak robot Zeus, daVinci i RobinHeart. Przedstawienie wtasnych badan prowadzonych w Jednosce.
Konstrukcja nowoczesnych narzedzi stosowanych w robotach chirurgicznych. Omdéwienie nowoczesnych
napedow elektrycznych i/lub pneumatycznych stosowanych w robotach chirurgicznych oraz
rehabilitacyjnych. Wykorzystanie przektadni zawierajgcych elementy elastyczne. Wykorzystanie
zrobotyzowanych systeméw w rehabilitacji jako urzadzen wspomagajgcych osoby niepetnosprawne oraz
stosowane w rehabilitacji. Modelowanie wtasnosci biomechanicznych tkanek, przeprowadzanie badan
eksperymentalnych i symulacyjnych. Wykorzystanie modeli tkanek w wirtualnej operacji. Analiza i
modelowanie uktadu mies$niowo-szkieletowego cztowieka ze szczegdlnym uwzglednieniem modelu
kinematycznego stawu kolanowego. Analiza chodu cztowieka, budowa i rola miesni. Wizyjne systemy do
analizy chodu cztowieka. Systemy do rehabilitacji, omdéwienie testéw izometrycznych, izokinetycznych i
izotonicznych. Procedury bezpieczenistwa w robotach medycznych. Oméwienie zaawansowanych
uktaddw pomiarowych wykorzystywanych w medycynie ze szczegdlnym uwzglednieniem pomiaru
potozenia, przyspieszenia oraz sit i momentdw sit. Algorytmy sterowania manipulatoréw medycznych z
uwzglednieniem sprzezenia sitowego

Zajecia projektowe odbywaja sie w laboratorium i polegajg na rozwigzaniu prostych zadan badawczych.
Zadania projektowe realizowane sg przez 2-osobowe zespoty studentdéw. Projekty obejmujg nastepujace
zagadnienia:

1. Modelowanie i symulacja uktadu miesniowo-szkieletowego.

2. Wykorzystanie czujnikéw przyspieszenia i nacisku do analizy chodu cztowieka.
3. Wykorzystanie robota przemystowego do sterowania laparoskopem.

4. Projektowanie w Srodowisku CAD prostych manipulatorow medycznych.

5. Modelowanie i symulacja kinematyki i dynamiki przyktadowych prostych robotdw medycznych.
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6. Analiza zdje¢ RTG stawu kolanowego i jego modelowanie.
7. Wykorzystnie wizyjnego systemu lokalizacji w badaniu ruchu cztowieka

8. Zastosowanie urzadzen mobilnych w medycynie (do sterowania robotéw medycznych lub analizy
chodu cztowieka)

9. Zastosowanie konsoli haptycznej w medycynie

Metody dydaktyczne
Metody dydaktyczne:

1. wyktad: prezentacja multimedialna, ilustrowana filmami prezentujgcymi istniejgce rozwiazania
robotow medycznych

2. zajecia projektowe: rozwigzywanie zadan badawczych, prezentacja wynikdw badan, dyskusja, praca w
zespole.
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Bilans nakfadu pracy przecietnego studenta

EUROPEJSKI SYSTEM TRANSFERU I AKUMULACII PUNKTOW (ECTS)

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,0
Zajecia wymagajgce bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,0
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do 30 1,0

kolokwium, wykonanie projektu)*

'niepotrzebne skresli¢ lub dopisaé inne czynnosci




