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EFEKTY UCZENIA SIE

Symbol Odniesienie do
Kategoria y Efekty ksztatcenia efektow
efektu .
kierunkowych
Posiada uporzgdkowang wiedze z zakresu fizycznych, IBL W02
WO01 | mechatronicznych i informatycznych podstaw robotyki -
. Lo : IB1_WO05
medycznej oraz chirurgii robotyczne;. -
Zna budowe, zasade dziatania oraz zastosowania
W02 zrobotyzowanych systeméw i urzgdzen IB1_WO05
wspomagajgcych procedury medyczne, w tym IB1_WO07
teleoperatoréw chirurgicznych.
Wiedza P03|e_1da W|e_dz§ na temat techmk ch_lrurgln _ IBL W07
W03 | matoinwazyjnej, instrumentarium chirurgicznego oraz roli -
g . . . IB1_W11
robotéw medycznych w diagnostyce i terapii. -
Zna metody obrazowania, wizualizacji oraz wirtualnej
e e L IB1_WO04
W04 | rzeczywistosci stosowane w chirurgii robotycznej i =
; IB1_WO08
robotyce medyczne;. -
Zna zasady bezpieczenstwa, ergonomii oraz
. . , ) . IB1_W12
W05 | uwarunkowania prawne i organizacyjne zwigzane ze -
: ) : . IB1_W13
stosowaniem robotéw medycznych w ochronie zdrowia. -
Potrafi analizowaé budowe i dziatanie robotéw
¢ IB1_UO7
U0l | medycznych oraz narzedzi chirurgicznych z -
. . L L IB1_U11
wykorzystaniem wiedzy inzynierskiej. -
Potrafi modelowac¢ i wizualizowa¢ uproszczone uktady
" . . . . . . . IB1_U02
Umiejetnosci U02 |robotéw chirurgicznych oraz analizowac¢ ich przestrzen IB1 UO8
robocza. _
Potrafi identyfikowac i rozwigzywaé podstawowe IB1 UO5
U03 | problemy inzynierskie z zakresu robotyki medycznej i -
- . . IB1_U15
chirurgii robotycznej. —
Ma swiadomos¢ ograniczen wiasnej wiedzy i jest gotow
K01 |do korzystania z rzetelnych zrédet informacji oraz IB1_KO1
. konsultacji ze specjalistami.
Kompetencje - - —— o
Ma swiadomo$¢ odpowiedzialno$ci inzyniera
spoteczne . ; ] .
K02 biomedycznego za bezp|eczenstv_\{o pacjenta oraz IB1_KO02
wplywu nowoczesnych technologii medycznych na IB1_K04
jakosc¢ zycia cziowieka.




TRESCI PROGRAMOWE

Forma
zajeé

Tresci programowe

wyktad

Historia rozwoju chirurgii robotowej w Polsce. Zakres i statystyki zastosowania robotéw
w polskiej ochronie zdrowia. Praktyczne zalety stosowania robotow chirurgicznych.
Podstawowe pojecia z zakresu chirurgii robotowej. Technologia chirurgii minimalnie
inwazyjnej. Zabiegi w chirurgii matoinwazyjnej — instrumentarium i techniki operacyjne.
Przyszto$¢ chirurgii matoinwazyjnej. Korzysci zdrowotne i ekonomiczne wynikajgce z
operacji matoinwazyjnych. Podziat systemdéw mechatronicznych stosowanych w
medycynie. Przeglad konstrukcji robotéw medycznych i teleoperatoréow chirurgicznych.
Budowa robota da Vinci i innych systeméw zrobotyzowanych stosowanych w: ortopedii
(makoplastyka), neurochirurgii (stereotaksja), okulistyce i in. Metody oceny wtasnosci
robotdw medycznych. Bezpieczenstwo w stosowaniu robotéw medycznych.
Wspoitczesne roboty medyczne: napedy w robotach, uklady sensoryczne, uktady
nadzorowania i programowania pracy robotéw. Dotykowe (haptic) i wizualne
sprzezenie zwrotne. Budowa minimalnie inwazyjnych narzedzi chirurgicznych.
Struktury tancuchoéw kinematycznych ramion manipulatoréw robotéw medycznych i
zadajnikbw ruchu. Metody wirtualnej rzeczywistosci w obrazowaniu pola
operacyjnego. Przyktady systeméw komercyjnych i symulatoréw; laparoskopy,
endoskopy (bronchoskop, artroskop, cystoskop, duodenoskop, fiberoskop,
gastroskop, kolonoskopy, laryngoskop). Telemedycyna. Mini- i mikroroboty stosowane
w medycynie. Perspektywy robotyki medycznej.

¢éwiczenia

Wizualizacja prototypowanych elementéw i mechanizméw. Modelowanie i wizualizacja
oraz okreslanie przestrzeni roboczej uproszczonego modelu robota chirurgicznego.
Projekt narzedzia chirurgicznego w oparciu o dane Kkatalogowe narzedzi
chirurgicznych. Pozycjonowanie narzedzi endoskopowych wzgledem operowanego
organu przy zastosowaniu kamery endoskopowej wyposazonej w zrodito Swiatta.
Instrumentarium i techniki zabiegéw chirurgicznych w traumatologii i ortopedii.

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol

Metody sprawdzania efektow ksztatcenia

efektu

Egzamin

Egzamin

: Kolokwium
pisemny

Projekt Sprawozdanie Inne

ustny

w01

X

w02

w03

wo4

W05

XXX X

uo1

uo2

uo3

K01

K02

X| X[ X| X[ X




FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

Forma

zajeé Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
. . uzyskanie co najmniej 50% punktéw z testu pisemnego
wyktad zaliczenie z oceng o .
obejmujgcego tresci wykladowe.
przygotowanie i zaliczenie projektu obejmujgcego
- . . . modelowanie, wizualizacje oraz analize zagadnien z
¢wiczenia zaliczenie z oceng S g , ;
zakresu chirurgii robotycznej, zgodnie z wytycznymi
prowadzgcego.
NAKLAD PRACY STUDENTA
Bilans punktéw ECTS
Obciazenie studenta Jetdkgos
Lp. Rodzaj aktywnosci studia studia
stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem W C L{PIS|]W|C|L|P|S h
’ studiow 15 15 9 9
2. | Inne (konsultacje, egzamin) 1 1 1|1 h
Razem przy bezposrednim udziale
& nauczyciela akademickiego 32 20 0
Liczba punktéw ECTS, ktéora
student uzyskuje przy
= bezposrednim udziale nauczyciela 13 0.8 eI
akademickiego
5 Liczba godzin samodzielnej pracy 18 30 h

studenta

Liczba punktéw ECTS, ktéra
6. | student uzyskuje w ramach 0,7 1,2 ECTS
samodzielnej pracy

Naklad pracy zwigzany z zajeciami

o charakterze praktycznym 25 25 L

Liczba punktéw ECTS, ktorg
8. | student uzyskuje w ramach zaje¢ o 1 1 ECTS
charakterze praktycznym

Sumaryczne obcigzenie praca
9. studenta S0 50 h
10, Punkty ECTS za n.'nodu‘t N > ECTS
1 punkt ECTS=25 godzin obcigzenia studenta
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