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MZ2INT - INTERVENTIONSASSISTENT

Hintergrund

Die schnelle und prazise Durchfiihrung von
Biopsien und nadelgestUtzten Interventio-
nen ist eine zentrale Voraussetzung fur die
molekulare Intervention, speziell bei oligo-
metastasierten Patienten. Deshalb wird in
der Fraunhofer Projektgruppe fir Automa-
tisierung in der Medizin und Biotechnologie
PAMB ein Interventionsassistent entwickelt,
der in Zusammenarbeit mit den Komponen-
ten Navigation und Systemplattform eine
schnelle und prazise Durchflhrung dieser
diagnostischen und therapeutischen MaB-
nahmen ermdglichen soll.

Lésungsansatz

Der Interventionsassistent besteht aus
einem KUKA LBR med und dem Instrumen-
tenmagazin, die beide auf einer mobilen
Plattform installiert sind. Der Roboterarm
positioniert, fihrt und halt die verschiede-
nen Instrumente und Sonden, die fir die
geplante interventionelle MaBnahme erfor-
derlich sind. Die Steuerung erfolgt durch

das Navigationssystem entsprechend der
Interventionsplanung durch den Arzt. Ein
wesentlicher Aspekt des Interventionsassis-
tenten ist die Integration eines Magazins fur
den automatischen Instrumentenwechsel.
Es ermdglicht einen schnellen Prozessablauf
und die situationsbedingte Auswahl des
optimalen Instruments. Hierfir werden zu-
nachst die fur Biopsie, Brachytherapie und
Thermoablation notwendigen Wechselinst-
rumente entwickelt. Eine weitere Besonder-
heit ist die Installation des Robotersystems
auf einer mobilen Plattform. Dadurch kann
der Interventionsassistent sich selbststandig
optimal am Patienten positionieren und
nach Gebrauch den Platz fir das medizini-
sche Personal schnell wieder freigeben.

Unser Angebot

e Programmierung von kooperativen Robo-
terkomponenten flr den Interventionraum

e Integration von robotischen Komponenten
mit Navigations- und Planungssystemen

e Entwicklung anwendungsspezifischer
Komponenten



