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The paper considers the issue of substantiation of the design of the power 

module in the magnetic neurosurgical system. When performing minimally 

invasive surgical interventions on the human brain, the issue of low-traumatic 

access to target structures is relevant. One such approach is remote control of a 

stereotaxic instrument using an external magnetic field. Such a force field can be 

created by a system of either fixed or moving magnetic coils. The last approach 

with moving magnetic coils is considered in the paper. 

  

В сучасній нейрохірургії актуальними є підходи щодо забезпечення 

малоінвазивного доступу до глибинно-розташованих внутрішньо мозкових 

структур [1, 2]. Такий підхід називається стереотаксичним і передбачає 

локальний вплив на окремі області [3, 4]. Для цього використовуються 

складні системи нейровізуаліації [5, 6] та нейронавігації [7, 8]. Одним з 

найперспективніших підходів при цьому є так звані магнітні 

стереотаксичні (нейрохірургічні) системи, які дозволяють використовувати 

дистанційний силовий вплив магнітного поля для руху хірургічного 

інструмента за гнучкою траєкторією [9, 10]. Тому, в роботі розглядається 

питання обґрунтування конструкції та дослідження роботи силового 

модулю в магнітній нейрохірургічній системі. Силове поле в таких 

системах можливо створювати системою або нерухомих, або рухомих 

магнітних котушок [9, 10].  

В роботі пропонується створення необхідного градієнта силового 

магнітного поля системою декількох (бажано, 6-ти) рухомих постійних 

магнітів діаметром близько 100 мм та товщиною 10 мм. Постійні магніти 

встановлюються на платформи, які можуть переміщуюваться за 

допомогою крокових двигунів під управлінням з мікроконтролеру типу 

Arduino. На дистальній частині хірургічного інструменту встановлюється 

постійний магніт діаметром 2÷3 мм. Інструмент може являти собою 

гнучкий катетер. Експериментальна установка з використанням в якості 

модельного середовища желатину дозволила встановити можливість 

забезпечення руху хірургічного інструменту зі швидкістю до 10÷15 мм/с. 

Проводиться обґрунтування необхідності синхронного, або незалежного 

переміщення котушок для формування запланованої траєкторії 

хірургічного інструменту. Така система дозволить в подальшому 
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забезпечувати високоточний доступ до глибинних структур головного 

мозку за довільною гнучкою траєкторією.   

Перспективою роботи є вдосконалення системи управляння для 

узгодженого руху магнітів, що змогло би забезпечувати переміщення 

хірургічного інструмента вздовж запланованої траєкторії за інтерактивно 

введеними точками згідно з навігаційними параметрами.  
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