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Handgehaltener Miniaturroboter fur
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Zur Unterstitzung von  Operateur®innen bei der effektiven und effizienten
Knochenbearbeitung bei minimal-invasivem Zugang wurden zahlreiche Assistenzsysteme
entwickelt. Eine Interaktion nach dem Prinzip der synergistischen Kontrolle erméglicht unter
stetiger aktiver Einbindung der Anwender*innen in den Prozess die Kontrolle und
Optimierung einzelner Zielgréflen durch das robotische Assistenzsystem. Bisherige Ansatze
zeigen jedoch Nachteile beziglich der flexiblen Integration in das chirurgische Arbeitsumfeld
und den Arbeitsablauf, erfordern eine invasive Knochenfixierung oder bieten nur begrenzte

Madglichkeiten zur Prozessoptimierung.

In dieser Arbeit wird der Ansatz eines synergistischen handgehaltenen, aktiven Roboters zur
Frasbearbeitung von Knochen aufgegriffen. Nach manueller Grobpositionierung fihrt der
Roboter die Feinbewegung des Frasinstruments aus und kompensiert dabei unerwiinschte
Relativbewegungen. Durch manuelle Umpositionierung des Roboters wird der erreichbare
Arbeitsraum erweitert. Zur Stabilisierung wird das System um eine mechanische Abstitzung

erweitert.

Exemplarisch flr die Herstellung des Implantatsitzes bei der unikondylaren Kniearthroplastik
(UKA) wurde ein beidhandig geflihrter Roboter mit einem Gewicht von 2,5 kg realisiert.
Zudem wurden Strategien zur Umpositionierung unter Nutzung der Abstiitzung vorgestellt.
Die Anwendbarkeit des Roboters wurde im Rahmen einer am Humanpraparat
durchgefihrten UKA demonstriert. Die erzielte Bearbeitungsgenauigkeit und -effizienz liegt
im Bereich eines kommerziellen, visuell gefuhrten handgehaltenen Systems fir die UKA.
Dieses erlaubt, im Gegensatz zu dem hier untersuchten Roboter, jedoch keine automatisierte

Regelung und damit systematische Kontrolle der Frasbahnparameter.



