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Rezumat 
În lucrare se prezintã robotul paralel hibrid PARASURG 9M, proiectat şi realizat în întregime în 
România. Este un robot versatil, fiind alcãtuit dintr-un modul de poziționare şi orientare, PARASURG 
5M cu cinci grade de libertate, la capãtul cãruia poate fi ataşat fie un laparoscop, fie un instrument 
activ de tãiere/prindere denumit PARASIM cu patru grade de libertate. Pe baza modelãrii 
matematice a robotului, s-a construit primul model experimental cu cost redus al robotului 
chirurgical. Robotul face parte din sistemul chirurgical PARAMIS cu trei brate, unul fiind folosit pentru 
conducerea laparoscopului, celelate douã pentru conducerea instrumentelor active. În situația în 
care este folosit ca şi manipulator al camerei, utilizatorul are posibilitatea de a da comenzi de 
poziționare a laparoscopului într-un spațiu de lucru mare utilizând multiple interfețe de comandã: 
joystick, microfoane, tastaturã&mouse si dispozitiv haptic. Dacã se ataşeazã instrumentul activ 
PARASIM, robotul se poate conduce cu ajutorul dispozitivului haptic. Caracteristicile esențiale care 
recomandã robotul PARASURG 9M pentru chirurgia minim invazivã sunt: precizia; eliminarea 
tremorului natural al chirurgului; comanda directã de cãtre chirurg printr-un mod de vizualizare 
precis, lin şi stabil al câmpului chirurgical; eliminarea necesitatãții prezenței unui al doilea chirurg pe 
tot parcursul unei operații (în cazul utilizãrii ca şi manipulator al camerei); creşterea dexteritãții 
chirurgului în cazul utilizãrii instrumentului PARASIM; ergonomia crescutã a utilizãrii robotului 
(chirurgul trebuie sã adopte o poziție dificilã timp îndelungat în cazul intervențiilor laparoscopice 
clasice, pe când robotul nu oboseşte niciodatã). Având un sistem de comandã relativ uşor de înțeles 
şi intuitiv, doctorii chirurgi se pot adapta foarte rapid sã foloseascã robotul PARASURG 9M în 
procedurile chirurgicale.  
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