Ta6esa 5.2 Cnenndrkanyja mpeameTa 3a CTYAMjCKH MporpaM MeXaTpOHHKa Y METUIITHCKO]
pexadunuTanuju

Cryaujcku nporpam : MexaTpoHHKa Y MEAUIIMHCKO] peXaOMINTaIHjH

Ha3us npenmera: Po6oTuka 3a pexadbunuranyjy (en. Robotics for rehabilitation)

HacraBuuk: Muxawnio Jlazapesuh

Cratyc npenmeTa: n300pHI

Bbpoj ECIIb: 5

Yciaos:
TTonoxeH ucnutu U3 NpBOr cemectpa - [[pUHIIUITN MOTOPHE KOHTPOJIE KO/ YOBEKa

usb npeamera

Yno3HaBame ca poOOTHMa 3a pexabwiuTanMjy: 1) 3a CTYICHTE ca NpeA3HamMMa M3 TEXHHUKE
JIETAJbHO TIO3HaBamke€ XaplBepa W coTBepa MpoTe3a W aCHUCTUBHUX po0OTa, 2) 3a CTyACHTE ca
npeasHambuMa M3 MCIUIUMHE W CPOJHUX JUCHUINIMHA [JC€TaJbHO 3HALEC O MOI‘thOCTI/IMa u
orpaHUYEHMMa Yy TMPUMEHH pPOOOTCKUX cucTema. CTBapame ycioBa 3a ONTUMH3ALM]y NpPUMEHE
HOBHX TEXHOJIOTHja Y peXaOWIHTaIHju.

Hcxon npeamera
Crynentn he crehu 3Hama 0 mpuMeHn poOOTa y pexaOuiIHuTaIuju.

Canp:xaj npeamera
Teopujcka nacmasa
YBox y MEOUIMHCKY pPOOOTHKY, TpoTe3e (BEHITauykd EKCTPEMHUTETH), poOOTH 3a acCUCTEHIH)y
CTajama U XOlama, poOOTH 3a aCUCTCHIU]Y TOPHUM EKCTpeMHUTETHMA. XapJBep 3a MpoTe3e pyKe,
make ¥ Hore. XapaBep 3a OpTo3e M POOOTCKe acucTeHTe mokpera. CEH30pH 3a MPOTe3e U OpTO3e.
VYnpasibauku MeTOAM 3a mpore3e U oproze. Cenekinuja poOOTCKOr cHcTeMa 3a pexaOwinTanujy
(IpolieHa cTama 1 MPOTHO3a AcjcTBa). MeTojie mpuMeHe podoTa y KIMHUYKOM OKPY)KEHY U MPeHoca
y KyliHO OKpyXKeme.

IIpaxmuuna nacmaea
VYuemwe Kpo3 peann3anyjy MpakTHYHUX 3a7aTaka u3 001acTH IpUMeHe POOOTHKE y peXxaOMIuTaLuju.
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bpoj yacoBa akTuBHe

Teopujcka HacTaBa: 3 IpakTuyHa HacTaBa: 2
HACTaBe

Metoae uzsohema HacTaBe
[penaBama, BexOe

Onena 3Hama (MakcuMaaHu 0poj moena 100)

IlpenucnutHe o0aBe3e moeHa 3aBpuIHM HCITUT moeHa

IIpojexar 50 TECT 50




