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Od kilku lat w Fundacji Rozwoju Kardiochirurgii psm@adzone s badania zmierzage do
opracowania polskiego robota kardiochirurgicznalyaamach dziata projektowo badawczych,
opracowano réne wersje postaci konstrukcyjnej robota, wykonadpowiadajce im prototypy,
ktore obecnie sw fazie bada doswiadczalnych. Wersja kliniczna zrobotyzowanego eyst
Robin Heart skiada sie bedzie z trzech ramion roboczych oraz ramienia ponozego
stuzacego jako statyw kamery endoskopowej, przy zahiu, ze wszystkie roboty tia Sie
miedzy sola narzdziami roboczymi zachowaf te samy struktue kinematyczm ramienia
robota.

Ze wzgkdu na realizagj ztozonych trajektorii oraz ze wzglu na przestrze roboca
narzdzia wymagana jest da doktadné¢ pozycjonowania kiecowki manipulacyjnej i precyzja
ruchu manipulatora, zatem istnieje koniecZnmrowadzenia symulacji zachowanie sbbota w
pewnych sytuacjach, oraz bad#&entyfikacyjnych w zakresie parametrow kinematyazh
robota.

Przewidywany zakres pracy obejmowat ¢ddy innymi dokonanie analiz zar6éwno
numerycznej jak i eksperymentalnej. Gtéwnymi rdezami, ktore zostato wykorzystane w tym
celu byla numeryczna oraz eksperymentalna analipglama. Podjo sk takze zadania
opracowania numerycznego modelu dynamiki robotailRdeart, ktory powstaje wrodowisku
obliczeniowym MATLAB, pozwalajcym na dokonanie analizy numerycznej zztliweoscia
wizualizacji otrzymanych wynikéw. Ponadto wynikrogmane z modelu numerycznego planuje
sie zwizualizowa& w tréjwymiarowymsrodowisku programu EON Professional,agapoghd na
ogolne zachowanieeriobota i jego oddziatywanie z innymi obiektami.

Rozwigzanie probleméw zwrzanych z drganiami wymagato opracowania modelu
mechatronicznego uktadu robota, na ktory skiadsi model wielocztonowego uktadu
mechanicznego oraz model uktadu ¢dgwego. Badania modelowe i @aadczalne ukfadu,

przeprowadzone w ramach pracy doktorskiej, przyezge do minimalizacji amplitud drga



narzdzia roboczego oraz wykorzystane zostdo wizualizacji ruchu wrodowisku wirtualne;j
sali operacyjnej.

Celem weryfikacji poprawnii zatazen konstrukcyjnych robota Robin Heart, przeprowadzono
badania modalne oraz dokonano analizy wynikéw. Beddgwiadczalne przeprowadzono jako
wstep do pordwnania tych wersji prototypu ramienia telemanipulatoraratgicznego,
wyznaczenia agtotliwosci rezonansowych ich konstrukcji oraz celem zatej@snia
skltadowych przyspieszenia dfgapodczas trwania zaprogramowanego ruchu colara
chirurgicznego. Dokonano poréwnania stabiticanalizowanego uktadu wskazajbardziej
korzystry konfiguracje ramienia robota waglem przestrzeni operacyjnej, ¢kiiczemu ldzie
mozna dobré spos6b montal ramienia robota do stotu operacyjnego dla komlegd zabiegu
chirurgicznego i co najbardziej istotne, uriknniebezpieczestwa utraty wysokiej precyzji
ruchow.



