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Active constraints technologies for ill-defined or volatile environment

Abb.1: Das ACTIVE System im Einsatz

Im Projekt ACTIVE wird eine integrierte Multi-
Roboter Plattform fir die Anwendung in der
Neurochirurgie entwickelt.

Gesamtziel des Projektes ist die Entwicklung einer
leichten und beweglichen zweiarmigen Roboterzelle,
die autonom oder in Kooperation mit dem OP-Personal
komplexe chirurgische Eingriffe, u.a. in der Neurochi-
rurgie, durchfiihren kann.

Das DFKI Robotics Innovation Center in Bremen ist
insbesondere an der Entwicklung Kl-basierter Metho-
den zur Verbesserung der kognitiven Fahigkeiten des
Systems beteiligt. Dazu zéhlen:

- probabilistische Ansatze und maschinelles Lernen zur
Auswertung von Daten aus der Sensoriiberwachung
des Operationssaals (inkl. Personen und Maschinen),
um adaquat auf unerwartete und gefahrliche Situatio-
nen wahrend einer Operation reagieren zu kénnen,

- Kl-basierte Klassifikations- und Data-Mining Algo-
rithmen, um die Zielregionen fiir geplante operativen
MaRnahmen im Gehirn des Patienten exakt und zuver-
lassig einzugrenzen.

Weitere Entwicklungsziele des ACTIVE-Projektes sind
u.a. eine haptische Schnittstelle fiir Telemanipulation,
eine kooperative und nutzerfreundliche Systemsteuer-
ung, so wie ein neuartiger Operationstisch, der den
Kopf des Patienten fixieren und aktiv dessen Bewegun-
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Abb.2: ACTIVE Komponenten

gen (z.B. wahrend eines spontanen Epilepsieanfalls)
kompensieren kann.

Insgesamt soll ACTIVE die Qualitdt und Préazision
chirurgischer Roboter verbessern. Das Projekt wird
von einem hochkaratigen europaischen Konsortium mit
14 Partnern aus sieben Landern umgesetzt.
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