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Asistente robotico
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Spine assist




Da Vinci (Intuitive surgical)
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Robots quirdrgicos modulares










Trauma Pod




Minimizar la CMI: SILS




Nuevas herramientas




La respuesta robotica para
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Robots endoluminales moviles




Proyecto MARCUS

BrazQs robots

LR

' Preoperatorio /

| entrenamiento

Simulacién y
-- programacion
fuera de linea

-
-
-

-

Robot pinza

Robot camara



Mini-robots y simulador




Demostracion Iin-vitro

GRUPO DE RoBdTICA MEDICA
www.roboticamedica.uma.es/marcus

PLATAFORMA ROBOTIZADA PARA LA ASISTENCIA
EN TECNICAS NOTES/SILS

Proyecto DP12010-21126-C03-01
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Robots asistente en cirugia via endonasal

Imagen
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¢, Situacion de estancamiento en la robdtica

quirargica?

¢ Situacioén actual:

Robots con navegadores para cirugia ortopedica o
neurocirugia.

Robot teleoperados con distintos disenos, pero en definitiva...
sin inteligencia propia.

¢ Cuestiones que se plantean:

¢, Solo son interesantes los robots por la precision de sus
movimientos?

¢, Es interesante anadirles alguna otra capacidad que los haga
mas humanos?



Paradigma funcional de la cognitiva humane

Long-term memory

( »
Production memory Semantic memory Episode memory
— S
== iy |D
&3
I 7
RN \ : ‘ =
RL Chunking \ Semantic leaming AEpisode learning
d-mluation

Working memory

X\\ Decision cycle

N —

Perception Action

~




Colaboracion en Tareas Quirurgicas

KalAR System (Ko, 2007)

« Conocimiento estructurado de la intervencion y sus tareas.

« Capacidad para extraer e interpretar informacion durante la
intervencion.

« Capacidad para realizar tareas de forma automatica sin
ordenes directas del cirujano.
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Sutura colaborativa con robot
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Demostracion de sutura colaborativa

UMA MEepicaL ROBOTICS
www.medicalrobotics.uma.es

ROBOT COLLABORATIVE ASSISTANCE IN
SUTURE VIA MINIMALLY INVASIVE SURGERY

This video shows an in-vitro experiment of a semi-autonomous surgical robot capable of
assisting the surgeon during a suture procedure.




Robot camarografo basado en mini-robot

External robot

Magnetic \
holder

Objetivo: Aumento y centrar la imagen segun la tarea que realiza el
cirujano. Uso del concepto de Foco de Atencion (FOA)



Diseno del experimento: Sutura quirurgi

FOA parameters
Task state
0 r d Toom
Stitching Left grasper 04 | 06 | 1.25

Pulling out Right grasper | 0.75 | 0.6 1

Knot tying Left grasper 05 | 0.7 1.5

Thread cutting | Left grasper 05 | 05 1.5

= Experimentos in-vitro

- Cinco usuarios realizan la prueba con el asistente robatico.
— Cada usuario realiza 6 pruebas:
3 pruebas donde el usuario mueve la camara con ordenes verbales.
3 pruebas donde el sistema cognitivo mueve la camara autbnomamente.

= Objetivos de los experimentos:

— Comparacion del numero 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 s6lo con comandos de

o< User 1 2 3 4 5
Mean # of voice commands | 13 11 8 11 9
Mean time (s) 102 | 105 | 88 | 109 | 106
' # Voice commands Time (s)
User
T Ts Ts T Ts Ts
1 4 1 o | 88 | 87 | 47 La arquitectura
cognitiva reduce la
2 6 4 2 | 120 | 114 | 111 | | carga de trabajo del
3 5 4 5 93 | 87 | go | |cirujano durante el
procedimiento
4 7 4 1 100 | 96 94
5 6 2 2 92 91 83




Demostracion In-vivo




Conclusiones

¢ Los robots asistentes han surgido para solucionar
problemas inherentes a MIS:

Cirugia laparoscopica.
Técnicas NOTES/SILS.

¢ Se encuentra "agotado” el campo cientifico en los
robots camardgrafos y teleoperados, no asi en
productos comerciales.

¢ El futuro: robots colaborativos basados en el concepto
de co-woker.

Conocimiento sobre la intervencion.

Habilidad para la planificacion de trayectorias.
Deteccion de situaciones anomalas.
Capacidad de aprendizaje.
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...hasta 2009




y COn unos pocos de investigadores




y otros pocos mas...







...aunque ella fue la favorita.




Pero al final encontre a alguien...
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