
Entwicklung eines modularen
Systems zur computergestütz-
ten Durchführung chirurgischer
Eingriffe

Das Projekt

Die chirurgischen Werkzeuge bei operativen Eingriffen zur

Behandlung von Gelenk- und Knochenerkrankungen an

Hüfte, Knie und Wirbelsäule werden heute vom Arzt zu-

meist noch rein manuell geführt. Gegenüber dieser kon-

ventionellen Form operativer Eingriffe, zeichnen sich durch

die Entwicklung neuer Operationstechniken und intelligen-

ter Werkzeugsysteme jedoch bereits Fortschritte zur Auto-

matisierung einzelner Behandlungsschritte ab. Im Rahmen

dieses Projektes wird daher ein modulares System ent-

wickelt, mit dem neue Planungs- und Operationsverfahren

im Bereich der computer- und roboterassistierten Chirurgie

unterstützt werden. 

Das zu entwickelnde computer- und roboterbasierte Sys-

tem soll alle Stufen einer Operation unterstützen, von 

der präoperativen Planung bis hin zur Durchführung des

Eingriffes im Operationssaal. Durch seinen modularen Auf-

bau kann das System universell angewendet und auf spe-

zielle Erfordernisse eines Eingriffes abgestimmt werden. 

Der Chirurg kann durch das zu entwickelnde System

nicht ersetzt werden. Vielmehr soll er optimal bei solchen

Arbeitsschritten unterstützt werden, bei denen her-

kömmliche manuelle Techniken an ihre Grenzen stoßen.

Neben seiner hohen Modularität verfügt das System im

Gegensatz zu bereits bekannten Lösungen über ein

durchgängiges, interaktives Bedienungskonzept. Der

Chirurg kann je nach Art einer Operation selbst entschei-

den, in welchem Umfang er die zur Verfügung stehende

Technik einsetzen möchte. Die Roboterbewegung wird

durch das System bei einer Bewegung des Patienten au-

tomatisch angepasst.

Das System ermöglicht eine präzise intraoperative Umset-

zung der Eingriffe und erhöht damit deren Genauigkeit. Es

unterstützt neue, weniger invasive Operationstechniken

und kann durch die flexible Systemarchitektur an weitere

Anwendungen angepasst werden. 

Die Kooperation

Die Projektarbeit wird in enger Kooperation von Ingenieu-

ren, Medizinern und Industriepartnern durchgeführt. Hier-

bei wird darauf geachtet, die Erkenntnisse aus der For-

schung in die einzelnen Anwendungsfelder der medizini-

schen und industriellen Partner zu überführen. 

Für die Entwicklung der wesentlichen Systemmerkmale

und der Benutzerschnittstelle wurden die Anforderungen

der Ärzte zusammengetragen. Die bei ersten Erprobungen

des Systems im Rahmen einer klinischen Vorstudie gelie-

ferten Ergebnisse, werden von den Fachleuten der Or-

thopädischen Uniklinik Friedrichsheim unter medizinischen

Gesichtspunkten ausgewertet.

Durch die Kooperation mit den Industrie- und inzwischen

auch Handwerksbetrieben kann die Entwicklung neuer

Werkzeugsysteme und Fräsköpfe für den Roboter voran-

getrieben werden. Dadurch werden auch wirtschaftliche

Impulse für die beteiligten Unternehmen gegeben.
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Die Perspektiven

Im Rahmen der Forschungsarbeit wird ein Prototyp - Sys-

tem erstellt, in dem einzelne Produkte der industriellen

Partner (wie z. B. Maschinenteile für die chirurgischen

Werkzeuge, Navigationssysteme, Fräsköpfe, etc.) bereits

bei ersten klinischen Versuchen zum Einsatz kommen sol-

len. Die beteiligten Industriepartner können dabei bereits

während der Forschungsphase vom Feedback der For-

schungseinrichtungen profitieren. Durch den Einsatz ihres

Teilproduktes partizipieren die Industriepartner außerdem

bei der geplanten Vermarktung der entwickelten Systeme. 

Im Bereich der Mechanik und Werkzeugentwicklung für

das Robotersystem sind zusätzlich zu den Projektpartnern

aus der Industrie bereits weitere Kooperationen mit Hand-

werksbetrieben über den TTH - Ring NRW zu Stande ge-

kommen.

Das Projekt im Überblick

Entwicklung eines modularen Systems zur computerge-

stützten Durchführung chirurgischer Eingriffe

Technologiefeld / Branche des Projektes: 

Medizintechnik, Medizinrobotik
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