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(57) Стереотаксичний аппарат, який вміщує в собі
штатив з установлюваними гвинтами, жорстко
установленим транспортиром і двома цапфами з
цифрового шкалою, на яких за допомогою затис-
качів закріплена дуга з цифровою шкалою, відріз-
няється тим, що на дузі установлена плата за до-
помогою затискача, до якої жорстко прикріпляєть-
ся кронштейн з двома полицями, в яких установ-
лено зубчасте колесо, що входить в зачіплення з

шестернею, яка насаджена на вихідний вал елект-
ричного двигуна, через ступицю зубчастого колеса
по різьбі проходить контейнер з хірургічним ін-
струментом, на якому разом з цангою встановле-
ний фіксатор, що запобігає обертовий рух контей-
нера, на полицях кронштейну змонтована оптична
система фотодатчика, для функціонування якої в
зубчастому колесі виконані вікна, в нижній частині
плати установлена швелероподібна направляюча,
а також впроваджений блок комп'ютерного управ-
ління електричним двигуном, що вміщує інтер-
фейс, перший вхід та перший вихід якого зв'язані з
ЕОМ, другий вихід інтерфейсу через буферний ре-
гістр і пристрой управління електричним двигуном
з'єднаний з електричним двигуном, що забезпечує
поступовий рух хірургічного інструменту, який об-
ладнаний фотодатчиком, вихід якого з'єднаний че-
рез реверсивний лічильник імпульсів і мультіплек-
сувальний блок з другим входом інтерфейсу, дру-
гий вихід пристрою управління електричним дви-
гуном з'єднай з другим входом реверсивного лічи-
льника імпульсів.

Винахід належить до області медицини, а вла-
сне до нейрохірурги, і може бути використаний при
лікуванні епілепсії, гіперкінезів, паркінсонізму та
інших захворювань екстрапірамідної нервової сис-
теми, локальних пухлин з вузловим зростанням.

Відомий стереотаксичний апарат Канделя
(див. Э.И.Кандель. Функциональная и стереотак-
сическая нейрохирургия. - Москва: Медицина,
1981. - С.59-60), що складається з опорної рами з
цанговим кріпленням у фрезовому отворі в кістках
черепа. Шестеренчаста передача та затяжний
ключ забезпечують надійну фіксацію опорної рами
у трепанаційному отворі протягом всієї операції.
Друга частина апарату - спрямовуючий та коригу-
ючий пристрій, що кріпиться на опорній рамі за до-
помогою двох притискачів. Він складається з двох
взаємо перпендикулярних транспортирів, де нане-
сені поділки в градусах, та роликової системи для
фіксації хірургічного інструменту. На вертикальних
напрямних колонках із міліметровими поділками та
фіксатором глибини занурювання канюлі є попе-
рекова планка зі втулкою мінливого діаметру. На-
ведення хірургічного інструменту здійснюється ру-

чним способом за даними вентрикулографії. Апа-
рат забезпечує 3 ступені свободи для хірургічного
інструменту: дві обертові та одну поступову.

Однак даний стереотаксичний апарат є неав-
томатизованим з травматичною цанговою фіксаці-
єю до трепанацій нового отвору на голові пацієнта
та відносно низькою точністю втручання в задану
структуру, що ускладнює його використання при
лікуванні деяких патологій, особливо при прове-
денні операцій зі множинним наведенням.

Найбільш близьким за сукупністю ознак є сте-
реотаксичний апарат Лексела (див.: А.Д.Аничков,
Ю.3.Полонский, Д.К.Камбарова. - Ленинград: Нау-
ка, 1985. - С.21-22), що вміщує в собі штатив з
установлюваними гвинтами, жорстко встановле-
ним транспортиром і двома цапфами с цифровою
шкалою, на яких за допомогою затискачів закріп-
лена дуга з цифровою шкалою. Поздовжня вісь хі-
рургічного інструменту проходить через геометри-
чний центр дуги, на якій закріплюється пристрій,
що забезпечує поступовий рух хірургічного інстру-
менту. Апарат забезпечує дві обертові та дві ліній-
ні ступені свободи для хірургічного інструменту.

(1
9)

U
A

(1
1)

37
93

0
(1

3)
A



37930

2

Однак в описаному прототипі управління хіру-
ргічним інструментом виконується ручним спосо-
бом, що знижує точність влучання в задану струк-
туру мозку, а також призводить до ускладнення
передопераційного етапу і проведення операції.

В основу винаходу поставлена задача ство-
рення такого стереотаксичного апарату, що до-
зволяв би за рахунок застосування електроприво-
ду з комп'ютерним управлінням, що забезпечує
поступовий рух хірургічного інструменту, підвищи-
ти точність та технологічність стереотаксичних
оперативних втручань. Такий технічний результат
може бути досягнутий, якщо в стереотаксичному
апараті, який містить в собі штатив з установлю-
ваними гвинтами, жорстко встановленим транспо-
ртиром і двома цапфами з цифровою шкалою, на
яких за допомогою затискачів закріплена дуга з
цифровою шкалою, згідно винаходу на дузі уста-
новлена плата за допомогою затискача, до якої
жорстко прикріпляється кронштейн з двома поли-
цями, в яких установлено зубчасте колесо, що
входить в зачіплення з шестернею, що насаджена
на вихідний вал електричного двигуна, через сту-
пицю зубчастого колеса по різьбі проходить кон-
тейнер з хірургічним інструментом, на якому разом
з цангою установлено фіксатор, що запобігає обе-
ртовий рух контейнера, на полицях кронштейну
змонтована оптична система фотодатчику, для
функціонування якої в зубчастому колесі виконані
вікна, в нижній частині плати установлена швеле-
роподібна направляюча, а також впроваджено
блок комп'ютерного управління електричним дви-
гуном, що вміщує інтерфейс, перший вхід та пер-
ший вихід якого зв¢язані з ЕОМ,  другий вихід ін-
терфейсу через буферний регістр і пристрій
управління електричним двигуном з'єднаний з
електричним двигуном, що забезпечує поступовий
рух хірургічного інструменту, який обладнаний фо-
тодатчиком, вихід якого з'єднаний через реверси-
вний лічильник імпульсів і мультіплексуючий блок
з другим входом інтерфейсу, другий вихід при-
строю управління електричним двигуном
з¢єднаний з другим входом реверсивного лічиль-
ника імпульсів.

Таким чином, за рахунок застосування елект-
роприводу з комп'ютерним управлінням, що за-
безпечує поступовий рух хірургічного інструменту,
досягається підвищення точності та збільшується
технологічність стереотаксичних оперативних
втручань.

На фіг.1 зображено загальний вид стереотак-
сичного апарату, на фіг.2 - оптична система фото-
датчику у фронтальному розрізі, на фіг.3 - елект-
рична структурна схема поступового електропри-
воду хірургічного інструменту.

Стереотаксичний апарат вміщує в собі штатив
1, який жорстко фіксується на голові хворого за
допомогою установлюваних гвинтів 2. На штативі
жорстко встановлений транспортир 3, дві цапфи 4
з цифровою шкалою, на яких за допомогою затис-
качів 5 закріплена дуга 6 з цифровою шкалою. На
дузі 6, що має дві ступені свободи, установлена
плата 7 за допомогою затискача 8. До плати 7 жо-
рстко прикріпляється кронштейн з двома полиця-
ми 9, в яких установлено зубчасте колесо 10, що
входить в зачіплення з шестернею 11, що наса-
джена на вихідний вал електричного двигуна 12.

Через ступицю зубчастого колеса 10 по різьбі про-
ходить контейнер 13, що являє собою порожнис-
тий гвинт з різьбою з зовнішньої сторони. Всере-
дині контейнеру проходить хірургічний інструмент
14, який закріпляється за допомогою цанги 15, яка
встановлена на контейнері 13 разом з фіксатором
16, що запобігає обертовий рух контейнера 13.
Хвостовик фіксатору 16 входить у вертикальну щі-
лину, що виконана в платі 7, і разом зі шкалою 17
з'являється ідентифікатором поступового руху хі-
рургічного інструменту 14. На двох полицях 9
кронштейну змонтована оптична система фотода-
тчику, що вміщує (див. фіг. 2) джерело випроміню-
вання 18 і два фотоприймачі 19. Для роботи опти-
чної системи фотодатчику в зубчастому колесі 10
виконані вікна. В нижній частині плати 7 встанов-
лена швелероподібна направляюча 20, до якої за
допомогою пластинчастої пружини 21 притиску-
ється ковпачок 22, що насаджений на нижній то-
рець контейнеру 13. Блок комп'ютерного управлін-
ня електричним двигуном (див.  фіг.  3)  вміщує ін-
терфейс 23, перший вхід та перший вихід якого
зв'язані з ЕОМ. Другий вихід інтерфейсу 23 через
буферний регістр 24 і пристрій 25 управління еле-
ктричним двигуном з'єднаний з електричним дви-
гуном 12, що забезпечує поступовий рух хірургіч-
ного інструменту 14, який обладнаний фотодатчи-
ком 16, вихід якого з'єднаний через реверсивний
лічильник 27 імпульсів і мультіплексуючий блок 28
з другим входом інтерфейсу 23. Другий вихід при-
строю 25 управління електричним двигуном 12
з'єднаний з другим входом реверсивного лічиль-
ника 27 імпульсів.

Апарат працює таким чином: після візуалізації
зони оперативного втручання і накладення трепа-
наційного отвору штатив 1 апарату фіксується на
голові хворого за допомогою установлюваних гви-
нтів 2 так, щоб вертикальна площина, яка прохо-
дить через цапфи 4, проходила через центр тре-
панаційного отвору. В контейнер 12 установлюють
хірургічний інструмент (канюлю, електрод) і фіксу-
ють за допомогою цанги 15. В залежності від сте-
реотаксичних розрахунків виставляють положення
дуги 6 на цапфах 4 за цифровою шкалою. Вистав-
ляють кути повороту дуги 6 за транспортиром 3, та
плати 7 по цифровій шкалі на дузі 6. Фіксують дугу
6 на цапфах 4 за допомогою затискачів 5, а плату
7 на дузі 6 - за допомогою затискача 8. Поступовий
рух хірургічного інструменту углиб мозку викону-
ється за сигналами з ЕОМ -  ПК типу IBM PC/AT  з
процесором Pentium 200MHz. Сполука ЕОМ та по-
ступового електроприводу хірургічного інструмен-
ту здійснюється через стандартний паралельний
інтерфейс Centronics 7, що забезпечує необхідну
швидкість передачі даних. Після команди дозволу
початку поступового руху хірургічного інструменту
сигнали управління з восьмирозрядної шини даних
Centronics подаються через буферний регістр 8 на
пристрій 25 керування електричним двигуном.
Сформовані управляючі сигнали подаються на
обмотки електродвигуна, який здійснює поступо-
вий рух хірургічного інструменту 14. Незалежний
фотодатчик 26 здійснює контроль за положенням
хірургічного інструменту. Сигнали з фотодатчику
подаються на реверсивний лічильник імпульсів 27.
Поступовий рух хірургічного інструменту відстежу-
ється також візуально, положенням хвостовика фі-
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ксатору 16 відносно шкали 17. Сигнали з лічильни-
ка імпульсів подаються в мультиплексуючий блок
28, який дозволяє передавати дані по тетрадам в
ЕОМ. За сигналом стартового положення хірургіч-
ного інструменту автоматично обнуляються дані в
лічильнику імпульсів. Сигнали шини управління
Centronics використовуються для керування тет-
радами. Управління поступовим електричним при-

водом хірургічного інструменту здійснюється за
допомогою низько рівневого драйвера, який напи-
саний мовою Assembler. Електропривід здійснює
поступовий рух хірургічного інструменту з кроком
0,1 мм з амплітудою 150 мм. Згідно обмеженню
довжини лінії зв'язку з інтерфейсом Centronics,
стереотаксичний апарат повинен розташовуватись
на відстані не більше 2 м від ЕОМ.
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