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La Robdtica en la mejora de los procedimientos quirurgicos.
El quiréfano experimental del Parc Tauli de Sabadell
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* Necesidad de mejora de las técnicas
quirdrgicas y de diagnostico

SISTEMAS / TECNOLOGIAS

* Robots i equipos especificos
» Sensores y sistemas de percepcion

* Dispositivos de interaccion e interfaz

NUEVOS PROCEDIMIENTOS QUIRURGICOS

CAS: Computer Aided Surgery
MIS: Minimally Invasive Surgery

IOR: Intelligent Operating Room




Quirdfano virtual
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EJEMPLO: PROBLEMAS ERGONOMICOS EN
CIRUGIA GUIADA POR IMAGENES

Registro Imagen / Paciente

Lineas de trabajo

* Monitorizacién de los datos
* Robots asistentes en cirugia
* lluminacién inteligente

 Estudio de mejoras en el procedimiento
quiruargico

Lineas de trabajo

* Monitorizacién de los datos
* Robots asistentes en cirugia
* lluminacién inteligente

* Estudio de mejoras en el procedimiento
quiruargico

Monitorizacion de los datos
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Objetivos:

Disponer de informacién sincrona de
parametros clinicos y de imagenes
caracteristicas indexadas del desarrollo de
la intervencién

Mejorar las condiciones de operacion en el
quiréfano a partir del analisis del desarrollo
de intervenciones

Interaccion persona-robot y persona
equipos mas adaptada al entorno de trabajo

Adquisicién y registro inteligente
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CAPTURA DE DATOS
—
QUIROFANO INTELIGENTE
GESTIO DE PACIENTES,
PERSONAL, INTERVENCIONES...

Otros
equipos

Procedimientos
quirargicos

ESTACIONES
DE TRABAJO
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Lineas de trabajo

* Monitorizacién de los datos
* Robots asistentes en cirugia

* lluminacién inteligente

+ Estudio de mejoras en el procedimiento
quirargico

Robots asistentes en cirugia

Robot como herramienta de soporte
dindmico de ayuda al cirujano

Robot auxiliar autbnomo

Robot teleoperado

Robot auténomo para tareas concretas

 Cirugia laparoscopica

* Cirugia ortopédica

CIRUGIA LAPAROSCOPICA

CIRUGIA LAPAROSCOPICA

CONTROL
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Guiado automatico de la camara




Primera intervencion clinica- Febrero 1996

Nuevo robot: Guiado manual y menor tamano

Nuevo robot: Guiado manual y menor tamano

Componentes del sistema




Nuevo robot con 3 brazos
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CIRUGIA LAPAROSCOPICA
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ESTRUCTURA SISTEMA
VISION
UNIDAD
CONTROL
l MODELADO
] 3D
ESTRATEGIA SENSORES
FUERZA
| (x,y, 2);
Control Fuerza
Control Visiéon
Cinematica MASTER

Control Joystick/Phantol

Obstaculos
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ADQUISICION

IMAGENES

CAS (COMPUTER AIDED SURGERY)

ADQUISICION
DATOS

RECONSTRUCCION e——— RECONSTRUCCION
3D == 3D
Puntos de
DETECCION REGISTRO DE || referencia
| SEGMENTACION REFERENCIAS IMAGENES |
PLANIFICACION PROGRAMACION |_ | CONTROL |
INTERVENCION TRAYECTORIAS ROBOT
Diagnéstico.
Planificacion intervencion Supervision

CAS (COMPUTER AIDED SURGERY)
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ADQUISICION
IMAGENES

RECONSTRUCCION

SEGMENTACION

PLANIFICACION
INTERVENCION

Diagnéstico.
Planificacion intervencion
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Localizadores basados en vision

Basado en marcas

Localizadores basados en vision




7 . CAS (COMPUTER AIDED SURGERY)

ADQUISICION
DATOS

RECONSTRUCCION

Puntos de
referencia

Cirugia guiada
por la imagen

Alineamiento Muslo-Pierna en cirugia de rodilla

Sensores magnéticos 6D de posicion-orientacion




Lineas de trabajo

* Monitorizacion de los datos
* Robots asistentes en cirugia
* lluminacion inteligente

+ Estudio de mejoras en el procedimiento
quiruargico

Técnicas de iluminacion inteligente

Técnicas de iluminacion inteligente

Sistema multiples focos controlables

Técnicas de iluminacion inteligente
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Primer
prototipo

Deteccidon personas para seleccionar focos a activar

Segundo prototipo

lluminacion
punto de interés

Control
orientacion
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Realidad aumentada

Lineas de trabajo

* Monitorizacién de los datos
* Robots asistentes en cirugia

* lluminacién inteligente

* Estudio de mejoras en el
procedimiento quirargico

MEDIDAS TRIDIMENSIONALES




Cirugia del humero

Aprendizaje puntos sutura
y ubicacion protesis

Cabeza humero Prétesis

Sensor Fuerza

Hueso
artificial

A
/Bérse goma

Agarre

Experimentacion ejercicios rehabilitacion robotizados




CONCLUSIONES

Necesidad de:

* Mejoras organizacion e integraciéon datos
+ Ayudas sistemas robdticos en cirugia
* Mejorar condiciones de trabajo

* Ayudas en aprendizaje previo y en la mejora
de técnicas




