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OGOLNA CHARAKTERYSTYKA PRZEDMIOTU

Przynalezno$¢ do grupy/bloku przedmiotéw | Przedmiot specjalnosciowy
Status przedmiotu Obowigzkowy
Jezyk prowadzenia zaje¢ Polski
Usytuowanie w planie | Studia stacjoname Semestr VIl
studiow - semestr studia niestacjonarne | Semestr VII
Podstawy elektrotechniki i elektroniki,
Wymagania wstepne Mechanika, Biomechanika (kinematyka),
Podstawy automatyki i robotyki
Egzamin (TAK/NIE) NIE
Liczba punktéw ECTS 2
Forma prowadzenia zajec¢ wyktad | éwiczenia Iatr)iczjrr?]to- projekt inne
studia
Liczba godzin | stacjonarne: 15 15
w semestrze | studia 9 9
niestacjonarne:




EFEKTY UCZENIA SIE

_ Symbol _ Odniesiepie do
Kategoria efektu Efekty ksztatcenia ~ efektow
kierunkowych
Posiada wiedze z mechatroniki, metrologii oraz automa-
: tyki i robotyki konieczng do rozwi ania zagadnien z
Wiedza wo1 z¥clkresu mBi/ernictwa me%lycz nego,a gty:rlowania?cyfrowego IB1P_W10
przetwarzania sygnatow
Potrafi podjg¢ adekwatne dziatania podczas rozwigzy-
Umiejetnosci U0l |wania probleméw z zakresu inzynierii biomedycznej IB1P_UO06
wykorzystujgc przy tym wiedze z réznych dziedzin.
Ma $wiadomos¢ wptywu techniki i technologii na srodo-
Kompetencje KO1 wisko, stosunki miedzyludzkie, bezpieczenstwo i poziom IBIP KO2
spoteczne zycia spoteczenstwa. Podejmujgc decyzje, bierze pod -
uwage te aspekty swojej dziatalnosci.

TRESCI PROGRAMOWE

For_m'a Tresci programowe
zajeé
Wprowadzenie do biomechatroniki, projektowanie biomechatroniczne. Biorobotroni-
wyktad ka, biomechatronika inspirowana natura, aktuatory elastyczne, biochwytaki, egzosz-
kielety.
Konstrukcje urzgdzen biomechatronicznych, modelowanie i obliczanie aktuatorow
¢wiczenia | elastycznych, modelowanie systemow biomechatronicznych, sterowanie biosygna-
tami, konstrukcja egzoszkieletow

METODY WERYFIKACJI EFEKTOW UCZENIA SIE

Symbol Metody sprawdzania efektow ksztatcenia (zaznaczyc X)
efektu Egzamin Egzamin Kolokwium Projekt Spraw ozdanie Inne
ustny pisemny
wo1 X
uol X
K01 X

FORMA | WARUNKI ZALICZENIA

onarjr:(? Forma zaliczenia Warunki zaliczenia
wyktad zaliczenie Ocena koncowa obliczana jest jako ocena z kolokwium
ewiczenia saliczenie z oceng Ocena kohcovya oinc;anajest jakq §rednia arytmetyczna
z ocen kolokwialnych i za aktywnos¢.




NAKLAD PRACY STUDENTA

Bilans punktéow ECTS

Obcigzenie studenta nggf‘k'a

Lp. Rodzaj aktywnosci studia Studia

stacjonarne niestacjonarne
1 Udziat w zajeciach zgodnie z planem WiC|LIPIS|W|IC|L|P|S h
’ studiow 15 | 15 9 9

2. | Inne (konsultacje, egzamin) 2|2 2 |2 h
Razem przy bezposrednim udziale

o nauczyciela akademickiego 34 22 i
Liczba punktow ECTS, ktora student

4. | uzyskuje przy bezposrednim udziale 1,4 0,9 ECTS
nauczyciela akademickiego
Liczba godzin samodzielnej pracy

5. studenta 16 28 h
Liczba punktow ECTS, ktéra student

6. | uzyskuje w ramach samodzielnej 0,6 1,1 ECTS
pracy
Naktad pracy zwigzany z zajeciami

G o charakterze praktycznym 22 = i
Liczba punktéow ECTS, ktorg student

8. | uzyskuje w ramach zaje¢ o charak- 1,0 1,0 ECTS
terze praktycznym
Sumaryczne obcigzenie praca stu-

9 | denta S0 50 h
Punkty ECTS za modut

10. 1 punkt ECTS=25 godzinobcigzenia studenta 2 ECTS
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