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1. PODSTAWOWE INFORMACJE O PRZEDMIOCIE

Nazwa przedmiotu

Robotyka medyczna

Kod przedmiotu*

Nazwa jednostki
prowadzacej kierunek

Kolegium Nauk Przyrodniczych

Nazwa jednostki
realizujgcej przedmiot

Kolegium Nauk Przyrodniczych

Kierunek studiow

Systemy Diagnostyczne w Medycynie

Poziom studiow

studia pierwszego stopnia, inz.

Profil

ogolnoakademicki

Forma studiow

stacjonarne

Rok i semestr/y studiow

rok IV, semestr 7

Rodzaj przedmiotu

specjalnosciowy: Aparatura diagnostyczna w medycynie

Jezyk wyktadowy

polski

Koordynator

dr hab. inz. Lucyna Leniowska, prof. UR

Imie i nazwisko osoby
prowadzacej [ osob
prowadzacych

dr hab. inz. Lucyna Leniowska, prof. UR — wyktad,
mgr Pawet Ligezka - laboratorium

* -opcjonalnie, zgodnie z ustaleniami w Jednostce

1.1.Formy zajec¢ dydaktycznych, wymiar godzin i punktow ECTS

Semestr . Inne Liczba pkt.
) Wykt. Cw. | Konw. | Lab. | Sem. ZP Prakt. (jakie?) ECTS
7 15 30 4

1.2. Sposab realizacji zajec
X zajecia w formie tradycyjne;
] zajecia realizowane z wykorzystaniem metod i technik ksztatcenia na odlegtos¢

1.3 Forma zaliczenia przedmiotu (z toku) (egzamin, zaliczenie z oceng, zaliczenie bez oceny)

WYKEAD - ZALICZENIE BEZ OCENY
CWICZENIA LABORATORYJNE - ZALICZENIE Z OCENA

2.WYMAGANIA WSTEPNE

Wymagana ogolna znajomosc zagadnien wyktadanych na przedmiotach: Fizyka, Mechanika,
Metrologia, Komputerowe systemy pomiarowe




3. CELE, EFEKTY UCZENIA SIE , TRESCI PROGRAMOWE | STOSOWANE METODY DYDAKTYCZNE

3.1 Cele przedmiotu

1 Zapoznanie studentow z budowa, wiasnosciami i zastosowaniami zrobotyzowanych
urzadzen wspomagajacych procedury medyczne, szczegdlnie robotdw chirurgicznych.
C2 Poznanie zasad chirurgii matoinwazyjnej i teleoperacji (aspekty techniczne)

3.2 Efekty uczenia sie dla przedmiotu

Odniesienie do

EK (e.fek.t Tres¢ efektu uczenia sie zdefiniowanego dla przedmiotu efektow
uczenia sig) kierunkowych *
EK o1 student zna i rozumie pojecia, twierdzenia oraz metody K_Wo6

zwigzane z zastosowaniami fizyki w robotyce medycznej

student zna i rozumie podstawowe aspekty budowy
EK_o2 i dziatania zrobotyzowanych systemodw i urzadzen K_Wo7
wspomagajacych procedury medyczne

student potrafi korzystac z technik informacyjnych oraz
EK_o3 metod pomiarowych w celu pozyskiwania danych na K_Uo3
potrzeby chirurgii matoinwazyjnej

potrafi rozpoznawac i analizowac problemy robotyki

EK_o4 medycznej oraz projektowac ich rozwigzania K_Uos
potrafi projektowac, wykonywac proste badania
EK_os doswiadczalne z uzyciem zrobotyzowanych systemow K_Uo6

medycznych lub ich elementdw, analizowac ich wyniki
i wyciggac wnioski

student potrafi projektowac proste zrobotyzowane
EK_o6 narzedzia uzywajac odpowiednio dobranych metod K_Uo8
i korzystac ze specyfikacji technicznych

student potrafi wspotdziatac i pracowad w grupie,
wykonujac polecenia operatora sprzetu medycznego oraz

EK_o7 ) , . , . K_Ui4
potrafi planowac i organizowac wtasng prace i prace
zespotu
student jest gotdw do rozumienia spotecznych aspektow

EK 08 praktycznego stosowania robotow medycznych oraz K_Ko3

zwigzanej z tym odpowiedzialnosci, okazuje szacunek
wobec pacjentdw oraz troske o ich dobro

3.3 Tresci programowe
A. Problematyka wyktadu

Tresci merytoryczne

1. Informacje o przedmiocie. Plan przedmiotu. Przeglad literatury obowigzkowe;j
i uzupetniajacej. Warunki zaliczenia przedmiotu. Rys historyczny robotyki medyczne;.
Podstawowe pojecia z zakresu chirurgii robotowej. Technologia chirurgii minimalnie

W przypadku $ciezki ksztatcenia prowadzacej do uzyskania kwalifikacji nauczycielskich uwzgledni¢ réwniez efekty
uczenia sie ze standardéw ksztatcenia przygotowujgcego do wykonywania zawodu nauczyciela.



inwazyjnej; (3h)

2. Podziat systeméw mechatronicznych stosowanych w medycynie. Przeglad konstrukgji
robotow medycznych i teleoperatorow chirurgicznych. Funkcje, zatozenia i cele. Budowa
robota da Vinci i innych systemdéw zrobotyzowanych stosowanych w:  ortopedii
(makoplastyka), neurochirurgii (stereaotaksja), okulistyce i in. Metody oceny wiasnosci
robotéw medycznych. Bezpieczenstwo w stosowaniu robotow medycznych. (3h)

3. Wspodtczesne roboty medyczne: napedy w robotach, uktady sensoryczne, uktady
nadzorowania i programowania pracy robotow. Dotykowe (haptic) i wizualne sprzezenie
zwrotne. Budowa minimalnie inwazyjnych narzedzi chirurgicznych. Struktury tancuchow
kinematycznych ramion manipulatorow robotow medycznych i zadajnikéw ruchu. (3h)

4. Metody wirtualnej rzeczywistosci w obrazowaniu pola operacyjnego. Przyktady systemow
komercyjnych i symulatorow; laparoskopy, endoskopy (bronchoskop, artroskop, cystoskop
duodenoskop, fiberoskop, gastroskop, kolonoskop, laryngoskop). Telemedycyna. Mini-
i mikroroboty stosowane w medycynie. (3h)

5. Roboty rehabilitacyjne i spoteczne ; monitorig, coaching, trening, towarzystwo/asekuracja,
jakos¢ zycia. Zrobotyzowane urzadzenia rehabilitacyjne iwspomagajace. Zaawansowane
urzadzenia biomechaniczne wspdtpracujace z organizmem cztowieka. Inteligentne protezy
i implanty. Egzoszkielety, systemy do analizy ruchu. Perspektywy robotyki medycznej.
Podsumowanie. (3h)

B. Problematyka cwiczen audytoryjnych, konwersatoryjnych, laboratoryjnych, zajec
praktycznych

Tresci merytoryczne

1. Zajecia organizacyjne. Zasady organizacji przedmiotu BHP i PPOZ. Metody kontroli
postepow iich oceny. Przedstawienie zakresu tematycznego przedmiotu.

2. Wprowadzenie do srodowisko szybkiego prototypowania: Autodesk Inventor Professional.
Podstawowe narzedzia pracy w przestrzeni 2D i 3D.

3. Wizualizacja prototypowanych elementéw, mechanizmdéw. Modelowanie i wizualizacja oraz
okreslanie przestrzeni roboczej uproszczonego modelu robota chirurgicznego w $rodowisku
Inventor.

4. Projekt narzedzia chirurgicznego utworzony w srodowisku Autodesk Inventor Professional,
w oparciu o dane katalogowe narzedzi chirurgicznych robota Intuitive Surgical DaVinci

5. Pozycjonowanie narzedzi endoskopowych wzgledem operowanego organu przy
zastosowaniu kamery endoskopowej wyposazonej w zrédto Swiatta.

6. Przygotowanie oraz konfiguracja platformy pomiarowej ProAnalist stuzgcej rejestracji oraz
analizy parametrow ruchu.

7. Analiza parametrow ruchu cztowieka z wykorzystaniem systemu ProAnalyst, markeréw
i uktadu zsynchronizowanych sensoréw optycznych.

8. Wykorzystanie skanera 3D GoScan w procesie tworzenia trojwymiarowego modelu
wybranych elementdw ciata, szkieletu.

9. Poznanie zasady dziatania technologii haptycznej w oparciu o obstuge urzadzenia
Phantom Omni Haptic Device.

10. Podsumowanie i zaliczenie przedmiotu, prezentacja projektow.




3.4 Metody dydaktyczne
Wyktad: wyktad z prezentacjg multimedialng;
Laboratorium: praca wgrupach (projektowanie zrobotyzowanych narzedzi chirurgicznych,
dyskusja), wykonywanie i projektowanie ¢wiczen i doswiadczen

4. METODY | KRYTERIA OCENY

4.1 Sposoby weryfikacji efektow uczenia sie

Metody oceny efektow uczenia sie Forma zajec
Symbol efektu (np.: kolokwium, egzamin ustny, egzamin pisemny, dydaktycznych
projekt, sprawozdanie, obserwacja w trakcie zajec) (w., Cw., ...)
EK_o1 wykonanie ¢wiczen, sprawozdania, obserwacja Lab.
w trakcie zajec.
EK_o2 obserwacja w trakcie zaje¢, wykonanie ¢wiczen W. Lab.
EK_o3 wykonanie ¢wiczen, sprawozdania W. Lab.
EK_o4 wykonanie ¢wiczen, projekt, sprawozdanie. Lab.
EK_os wykonanie ¢wiczen, sprawozdania, kolokwium, Lab.
obserwacja w trakcie zajec.
EK_o6 wykonanie ¢wiczen, sprawozdanie, kolokwium. W. Lab.
EK_o7 obserwacja w trakcie zajec Lab.
EK_o8 obserwacja w trakcie zajec. W. Lab.

4.2 Warunki zaliczenia przedmiotu (kryteria oceniania)

Laboratorium: Zaliczenie na ocene - wykonanie sprawozdan z ¢wiczen (waga o,2) + oddanie
projektu (waga o,4); kolokwium (waga o,4)

Ocena koncowa $rednia wazona ocen.

Wyktad: zaliczenie bez oceny na podst. kolokwium

5. CALKOWITY NAKEAD PRACY STUDENTA POTRZEBNY DO OSIAGNIECIA ZALOZONYCH
EFEKTOW W GODZINACH ORAZ PUNKTACH ECTS

- Srednia liczba godzin na zrealizowanie
Forma aktywnosci .
aktywnosci

Godziny kontaktowe wynikajace
z harmonogramu studiow 45
Inne z udziatem nauczyciela akademickiego
(udziat w konsultacjach, egzaminie) 7
Godziny niekontaktowe — praca witasna
studenta 8
(przygotowanie do zaje¢, egzaminu, napisanie 4
referatu itp.)
SUMA GODZIN 100
SUMARYCZNA LICZBA PUNKTOW ECTS 4

* Nalezy uwzglednic, ze 1 pkt ECTS odpowiada 25-30 godzin catkowitego naktadu pracy
studenta.



6. PRAKTYKI ZAWODOWE W RAMACH PRZEDMIOTU

wymiar godzinowy -

zasady i formy odbywania -
praktyk
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Akceptacja Kierownika Jednostki lub osoby upowaznionej



