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Robots quirúrgicos modulares 
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Demostración in-vitro 
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Demostración in-vitro 



S Situación actual: 

S Robots con navegadores para cirugía ortopédica o 

neurocirugía. 

S Robot teleoperados con distintos diseños, pero en definitiva… 

sin inteligencia propia. 

S Cuestiones que se plantean: 

S ¿Sólo son interesantes los robots por la precisión de sus 

movimientos? 

S ¿Es interesante añadirles alguna otra capacidad que los haga 

más humanos? 

¿Situación de estancamiento en la robótica 

quirúrgica? 



Paradigma funcional de la cognitiva humana 



• Conocimiento estructurado de la intervención y sus tareas. 

• Capacidad para extraer e interpretar información durante la 

intervención. 

• Capacidad para realizar tareas de forma automática sin 

órdenes directas del cirujano.  

CIRUJANO: Corta  

 

YO: Sujeto 

KalAR System (Ko, 2007) 
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Demostración de sutura colaborativa 



Robot camarógrafo basado en mini-robot 

Objetivo: Aumento y centrar la imagen según la tarea que realiza el 

cirujano. Uso del concepto de Foco de Atención (FOA) 



Diseño del experimento: Sutura quirúrgica 

  Experimentos in-vitro 

– Cinco usuarios realizan la prueba con el asistente robótico. 

– Cada usuario realiza 6 pruebas:  

• 3 pruebas donde el usuario mueve la cámara con ordenes verbales. 

• 3 pruebas donde el sistema cognitivo mueve la cámara autónomamente. 

 Objetivos de los experimentos: 

– Comparación del número de comandos verbales usados con y sin el sistema 

cognitivo 

– Validar el mecanismo de aprendizaje del sistema. 

 



Experimentos. 



Resultados de los experimentos 

  Primera serie de tres experimentos sólo con comandos de 

voz 

 

 

 

 

 Segunda serie de tres experimentos 

 

 La arquitectura 

cognitiva reduce la 

carga de trabajo del 

cirujano durante el 

procedimiento 



Demostración in-vivo 



S Los robots asistentes han surgido para solucionar 

problemas inherentes a MIS: 

S Cirugía laparoscópica. 

S Técnicas NOTES/SILS. 

S Se encuentra “agotado” el campo científico en los 

robots camarógrafos y teleoperados, no así en 

productos comerciales. 

S El futuro: robots colaborativos basados en el concepto 

de co-woker. 

S Conocimiento sobre la intervención. 

S Habilidad para la planificación de trayectorias. 

S Detección de situaciones anómalas. 

S Capacidad de  aprendizaje.  

 

 

 Conclusiones 



 Desde 1998… 



 …hasta 2009 



 y con unos pocos de investigadores 



 y otros pocos mas… 



 … o mas… 



 …aunque ella fue la favorita. 



Pero al final encontré a alguien… 


