بسمه تعالي
	تاريخ:
10/6/86
	عنوان پروژه:
 کنترل با دقت بالا روی فرو بردن سوزن به بافت نرم


	چکيده:

فرو بردن سوزن در بافت نرم در سال هاي اخير توجهات زيادي را به خاطر کاربردهاي زياد در شيوه هاي فرو برنده زيرپوستي نظير بافت برداري و پرتو درماني معطوف خود کرده است.
در اين پروژه به توضيح اجمالي چگونگي تحقيقات انجام گرفته در فرو بردن سوزن به بافت نرم مي پردازيم و اين موضوع را از منظر مباحث گوناگون از جمله مدل کردن نيروهاي داخل کننده سوزن، مدل کردن خميدگي هاي سوزن همگام فرو بردن آن، فرو بردن سوزن به کمک ربات، و اثر مسيرهاي مختلف در تغيير شکل مورد توجه قرار مي دهيم.

مطالعات نشان مي دهد که نيروي محوري در هنگام فرو بردن سوزن در بافت نرم ناشي از جمع نيروهاي مختلف توزيع شده در طول شفت همانند نيروهاي سخت، نيروهاي اصطکاکي و نيروي برش مقطع است. برخي از مطالعات اين نيروها را مدل کرده اند. داده هاي نيرو در بعضي از روش ها براي مشخص کردن لايه هاي بافت در هنگام دخول سوزن و يا براي يافتن مسير استفاده مي شود.

خميدگي سوزن و تغيير شکل بافت، مسائل اصلي در ميزان دقت فرو بردن سوزن هستند که تلاش هايي براي مدل کردن آن ها صورت گرفته است. استفاده از مدل هاي جاري، تکنيک هاي متعددي را به وجود آورده است که در اين پروژه به طور خلاصه بررسي مي شود.
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	Abstract:

Needle insertion in soft tissue has attracted considerable attention in recent years due to its application in minimally invasive percutaneous procedures such as biopsies and brachytherapy.

This project presents a survey of the current state of research on needle insertion in soft tissue. It examines the topic from several aspects, e.g. modeling needle insertion forces, modeling tissue deformation and needle deflection during insertion, robot-assisted needle insertion, and the effect of different trajectories on tissue deformation.

All studies show that the axial force of a needle during insertion in soft tissue is the summation of different forces distributed along the needle shaft such as stiffness force, frictional force and cutting force. Some studies have modeled these forces. The force data in some procedures is used for identifying tissue layers as the needle is inserted or for path planning.

Needle deflection and tissue deformation are major problems for accurate needle insertion and attempts have been made to model them. Using current models several insertion techniques have been developed which are briefly reviewed in this project.




