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Przedstawione zagadnienie jest&da pracy dyplomowej pisanej przez autorOw przy

Katedrze Robotyki i Mechatroniki na Wydzialezymierii Mechanicznej i Robotyki AGH.

Wstep:

Wraz z gwattownym rozwojem mechatroniki, jaki peony zaobserwowa na
przestrzeni ostatnich kilkunastu lat, pojawita snozliwos¢ wykorzystania potencjaitu,
jaki ta dziedzina techniki niesie ze g9lw ogdblnie pogtej chirurgii. Istniej juz roboty,
ktére w czasie operacji pomagahirurgom skutecznie przeprowaélzabieg. Operacje
takie, w poréwnaniu z operacjami przeprowadzanyretadami tradycyjnymi, & mniej
inwazyjne, a co za tym idzie, pacjent po zabiegubs®j wraca do zdrowia. Liczba
tkanek, ktorych uszkodzenie jest konieczne jestejsma. W procesie projektowania
chirurgicznych manipulatoréw, problem, jakim jesmimimalizowanie interwencji w
zdrowe tkanki pacjenta, jest bardzo awg. Miniaturyzacja, jako trend pangy w
mechanice oraz elektronice pomaga ten problem gzadi

Pojawienie si wydajnych mikrosilnikéw osrednicy nawet do 1,9 mm pozwala
pokust si¢ 0 zaprojektowanie manipulatora, ktéry @i swojej budowie, dynamice i
precyzji zapewnia nieogjalny do tej pory poziom oraz komfort, tak trudneggdania,
jakim jest operacja chirurgiczna.

Niniejsza praca jest pralpodgta przez autoréw, ktérej celem jest zaprojektowanie
wielocztonowego, modutowego manipulatora zdolnegozeprowadzé& wczenie]

zaplanowane operacje.
Zawartos¢:
Praca obejmuje dobo6r nggdow, przekiadni, obliczenia, projekt poszczegdlnych

cztonéw oraz chwytakow. Do tego rysunki zémiowe, wykonawcze, izometryczne oraz

eksplodujce.
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