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Поскольку через зрительный канал мы получаем до 70% информации, поддержание
здоровья глаз и их лечение всегда будут актуальными темами. Офтальмология - область
медицины, изучающая глаз, его анатомию, физиологию и болезни, а также разрабатыва-
ющая методы лечения и профилактики глазных болезней - развивается с каждым годом,
в ней появляются новые технологии и идеи. Над роботизацией глазной хирургии работают
ученые и инженеры по всему миру.

Катаракта - заболевание глаз, которое обусловлено полным или частичным помутнени-
ем вещества или капсулы хрусталика, в результате чего происходит снижение остроты зре-
ния до его полной потери. Факоэмульсификация — микрохирургический метод удаления
катаракты, в основе которого лежит фрагментация вещества хрусталика ультразвуком и
его удаление из полости глазного яблока ирригационно-аспирационным методом.

Одной из актуальных тем является уменьшение погрешности исполнительного звена
при операции посредством использования роботизированных устройств. Микроскопиче-
ские движения таких аппаратов существенно точнее рук хирурга, которые подвергаются
тремору.

Нами предлагается использовать платформу Стюарта в качестве перемещающего устрой-
ства, поскольку она обладает шестью степенями свободы, что способствует высокой сте-
пени позиционирования исполнительного звена и работе в разных плоскостях.

В ходе работы был исследован рынок офтальмологических аппаратов, подобраны элек-
тронные компоненты, проведен кинематический анализ, составлена цифровая система ав-
томатического управления при помощи MATLAB/Simulink.

Предлагаемая модель снижает риски возникновения послеоперационных осложнений
и повышает эффективность проведения операций.
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