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Streszczenie

W pracy podjeto sie opracowania nowoczesnego instrumentu chirurgicznego
(dedykowanego dla robota Robin Heart) umozliwiajgcego wykonywanie operacji z realizacjg
sitowego sprzezenia zwrotnego. Przeprowadzona analiza literaturowa pozwolita na okreslenie
wymagan stawianych dla narzedzi minimalnie inwazyjnych. Na podstawie przeprowadzonej
analizy literaturowej dokonano podziatu tych narzedzi ze wzgledu na petnione funkcje oraz
mechanizmy napedowe. Zatozono, ze pomiar sity powinien by¢ realizowany w polu
operacyjnym — w efektorze narzgdzia umozliwiajac pomiar sit w trzech osiach w czotowej
czesci narzedzia oraz sile zacisku instrumentu w jednym kierunku — prostopadtym do osi
narzgdzia. Zbudowano model symulacyjny w Srodowisku CAD (Inventor, ANSYS),
pozwalajacy na oszacowanie sit wystepujacych w czujniku po uwzglednieniu warstwy silikonu
dla réznych wariantéw pracy instrumentu. Dla weryfikacji opracowanego modelu
symulacyjnego wykonano prototyp efektora instrumentu oraz przeprowadzono badania
doswiadczalne. Opracowano plan badan dla weryfikacji poprawnosci montazu czujnikow sity
oraz modelu symulacyjnego. Przeprowadzone zostaty testy z uzyciem robota chirurgicznego
Robin Heart, ktorego manipulacja odbywata si¢ za pomocg konsoli z sitowym sprgzeniem
zwrotny. Przeprowadzono testy czuto$ci polegajace na wywieraniu nacisku na organy zwierzece
w celu okredlenia subiektywnego kontaktu narz¢dzia z organem. Przeprowadzone testy
pozwolity na weryfikacj¢ poprawnosci dziatania instrumentu chirurgicznego wyposazonego
w czujniki sity i subiektywnego kontaktu odczuwanego przez operatora podczas pracy

z telemanipulatorem.



