Inhaltsverzeichnis

1. Einleitung

2. Computer- und roboterassistierte orthopadische Chirurgie

21
22

23

3.  Anwendungsbeispiel minimal-invasive unikondylédre Kniearthroplastik

31
32
33

4. Ansatz eines teilstabilisierten, handgehaltenen Roboters

41
42

43
44

45

5. Voruntersuchungen

51

52

53.

54

Bibliografische Informationen
https://d-nb.info/1334858578

Passive Assistenzsysteme

Robotische Assistenzsysteme

221 Semi-aktive und synergistische Systeme
222 Miniatunisierte Systeme

Fazit

Anatomie des Kniegelenks

Medizinische Indikation

Operationstechniken

331 Konventionelle Technik

3.32 Computer- und roboterassistierte Ansatze

Mechanische Stabilisierung handgehaltener Instrumente zur spanenden
Materialbearbeitung

Ansatz eines handgehaltenen, abgestutzten Roboters
Nutzungsprozess und Sicherheit
Systemanforderungen

441 Sicherheit

442 Effektivitat

443 Effizenz

444 Krafte

445 Ergonomie

446 Weitere Anforderungen

Hypothesen der Arbeit

Gestaltung des Frasprozesses

511 KenngroRen und Krafte

512 Schwingungen an spanenden Werkzeugmaschinen

513 Bedeutung der Bahnsteuerung fur die Prozessoptimierung
514 Fazt

Bewegungen und Stabilisationsvermogen des menschlichen Hand-Arm-
Systems

521 Unwillkurliche Bewegungen des Hand-Arm-Systems

522 Reaktion des Hand-Arm-Systems auf externe Storungen
523 Fazit

Positionierung von Roboter und Abstutzung zum Knochen

531 Indirekte mechanische Abstutzung

532 Korperhaltung bel der Nutzung des Roboters

533 Bearbeitungsstrategien

534 Fazt

Gestaltungsparameter von Roboter und Abstutzung

541 Statische Betrachtung Hebelarme und Lagerreaktionen
542 Dynamische Betrachtung Schwingungsreduktion

543 Fazt

digitalisiert durch


https://d-nb.info/1334858578

55 Zusammenfassung spezifischer Anforderungen

56 Moglichkeiten der Systemmodellierung 86
6. Konzept und Funktionsmuster des handgehaltenen Roboters ...........ccccccerereucnnen 89
6 1 Hygienekonzept 89
62 Kinematische Struktur des Roboters 91
63 Konzepte zur Abstutzung 93
64 Funktionsmuster 98
7.  Evaluierung 103
7 1 Stabilisationswirkung der Abstutzung 103
72 Bearbeitungsgenauigkeit im Laborversuch 106
7 3 Intraoperativer Gebrauch 115
74 Fazt 119
8. Diskussion und Ausblick 120
Literaturverzeichnis I
Referenzen ]
Zugehorige studentische Arbeiten XL
Begriffe und Abkiirzungen XLI
Formelzeichen . XL
Anhang XL
Anhang | Bearbeitungsstrategien XL
Anhang Il Sterfigkeit des Roboters XLvill
Anhang Ill  Steifigkeit und Spiel des Frasinstruments XLIX
Anhang IV Verfahrdynamik des Roboters L
Anhang V  Vorversuche mit verschiedenen Abstutzungsvarianten LVI



