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Slowa kluczowe: Robot chirurgiczny.
manipulator operacyjny. telemanipulator.
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Wizja stanowiska do operacji chirurgicznych z wykorzystaniem
zdalnie sterowanych manipulatoréw typu kopiujacego
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Zdalnie sterowana operacja wg. A.D. Alexandra 1973



Urzadzenia wspomagajace
Wykonane z kompozytow

Tworzenie i opracowywanie
tomograficznych obrazéw moézgu
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Prowadzenie zabiegu
metoda endoskopowa

Urzadzenia mechaniczne
usytuowane ..na odleglos¢™

Wg. C. W. Buckhardta
oraz Y. Louhisalmi




Model srodowiska wirtualnego do badania dzialania
telemanipulatorow medycznych :

Model srodowiska wirtualnego do badania dzialania
telemanipulatorow medycznych :




WIDEOSKOPOWE METODY WIZUALIZACJI POLA
OPERACYJNEGO

WIDEOSKOPOWE METODY WIZUALIZACJI POLA =/
OPERACYJNEGO




ROBOTY CHIRURGICZNE W NOWOCZESNEJ
MEDYCYNIE

ROBOTY W CHIRURGII
- Telemanipulatory

- Lokalizatory

Telemanipulatory chirurgiczne

i Technika Chirurgii
Maloinwazyjnej MIS

(Minimally Invasive Surgery)




KOMPUTEROWY SYSTEM WSPOMAGANIA OPERACJI

ZWYKORZYSTANIEM UKLADU WIZJI ,W GLAB”

Medical Robots

Wg. Handbook of Ind. Robotics

WYBRANE WLASNOSCI ROBOTA ZEUS PRZEZNACZONEGO
DO OPERACJI KARDIOCHIRURGICZNYCH

Konsola do

indywidualnego
doboru nastaw
systemu sterujacego |
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Typowe zadania do realizacji



OPERACJA ZALOZENIA BY-PASOW NA SERCU
»METODA KLASYCZNA”
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Mechaniczny rozwier:acz
klatki piersiowej

/"~ Przeszczep
tetniczy

Przeszczep
zylny

| Wg. Scientific American

Operacyjny obszar pracy

telemanipulatorow medycznych

Amterior View ¢f the Heart

Serce pacjenta

Klatka piersiowa



(™ STAN AKTUALNY MOZLIWOSCI PROWADZENIA TELEOPERACJI
Z ZASTOSOWANIEM AMERYKANSKIEGO ROBOTA ZEUS
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Operator w Nowym Yorku | Stot operacyjny w Strasbourgu

Telemanipulatory medyvczne — robot da Vinci

technika chirurgii maloinwazyjnej (MIS)




Wilasciwosci:
-3/4/5 stopni swobody

- oble zaokraglone ksztalty
-modulowos¢

-transmisja napedu z
uzvciem popychaczy/ciegiel
i/lub wspolsrodkowych rurek
-automatyczna wymiana
koncowek (narzedzia)

PODSTAWOWE WLASNOSCI KINEMATYCZNE
NOWOPROJEKTOWANYCH
NARZEDZI MEDYCZNYCH (LAPAROSKOPOW)




PODSTAWOWE WLASNOSCI KINEMATYCZNE
PROJEKTOWANYCH NARZEDZI CHIRURGICZNYCH |
(NARZEDZI LAPAROSKOPOWYCH)

TELEMANIPULATORY OPERACYJNE
dla nowoczesnej] medvcvny

Manipulatory medyczne
- Telemanipulatory
-Lokalizatory
-Zdalne trzymaki

Symulacja zakresu przestrzeni roboczej

obslugiwanej przez manipulator

LS PImE 1

Telemanipulatory
(laparoskopy) w chirurgii
maloinwazyjnej




PRZESTRZEN ROBOCZA MANIPULATORA ROBOTA [
Robln Heart 2

WLASNOSCI KINEMATYCZNE

~ MANIPULATOR ROBOTA Robln Heart-2 =

globalne wlasnosci manipulatora
w wybranym ograniczonym fragmencie
przestrzeni wewnatrz ciala pacjenta

lokalne
wlasnosci
narzedzia



BADANIE WLASCIWOSCI PROJEKTOWANEGO
ROBOTA OPERACYJNEGO METODAMI SYMULACJI ©

Wstepne rozwiazanie stanowiska operacyjnego
z dwoma manipulatorami
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skrocenie czasu rekonwalescencji pooperacyjnej

- wysoka precyzja wykonywanych czynnosci,
niezawodnosc i pewnosc¢ w dzialanin

- w przyvszlosci mozliwos¢ szvbkiego adaptowania
nowych technologii
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