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Actjveseonstraints technologies For ill-defined or volStile environments)

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

Gesamtziel des Projektes ist die Entwicklung einer leichten und
beweglichen 2-armigen Roboterzelle die autonom oder in
Kooperation mit dem OP-Personal komplexe chirurgische
Eingriffe, u.a. in der Neurochirurgie, durchfiihren kann.

Das Robotics Innovation Center des DFKI in Bremen ist
insbesondere an der Entwicklung Kl-basierte Methoden zur
Verbesserung der kognitiven Fahigkeiten des Systems beteiligt.

Dazu zahlen:

- probabilistische Anséatze und maschinelles Lernen zur
Auswertung von Daten aus der Sensoriiberwachung des
Operationssaals (inkl. Personen und Maschinen) um adaquat auf
unerwartete und gefahrliche Situationen wéahrend einer Operation
reagieren zu kdnnen,

- Kl-basierte Klassifikations- und Data-Mining Algorithmen um die
& Zielregionen fur geplante operativen Mal3hahmen im Gehirn des
'—-w Patienten exakt und zuverlassig einzugrenzen.
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: ; B Weitere Entwicklungsziele des ACTIVE-Projektes sind u.a. eine
Mgy ol {,_I haptische Schnittstelle fiir Telemanipulation, eine kooperative und
' == I ' nutzerfreundliche Systemsteuerung, So wie ein neuartiger
]—H Operationstisch, der den Kopf des Patienten fixieren und aktiv
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Abb.2: - ACTIVE Komponenten Insgesamt soll ACTIVE die Qualitéat und Préazision chirurgischer
Roboter verbessern. Das Projekt wird von einem hochkarétigen
européischen Konsortium mit 14 Partnern aus 7 Landern
umgesetzt.

Partner:

Politecnico di Milano (IT) (Koordinator)
Consiglio Nazionale delle Ricerche (IT)
Imperial College of Science (UK)

Karlsruher Institut fir Technologie (DE)
Fondazione Istituto Italiano di Technologia (IT)

*
** '*,, Technion Israel Institute (IL)
* * Technische Universitat Minchen (DE)
* DFKI GmbH. (DE)
ik DDEP (IT)
Contact: TASMC (IL)
DFKI I_3remen & l_Jniversity of Bremen Funded by the Forc_e Dimension s.a.r.l. (CH)
Robotics Innovation Center European Renishaw Ltd. (IR)
Director:  Prof. Dr. Frank Kirchner Commission CK:BV}LSXgr(‘)%;g‘ragﬂ]abn;er(lg;mone Europea sl (IT)
E-mail: robotics@dfki.de FP7-ICT '

Website: www.dfki.de/robotics

@ Universitat Bremen



	Foliennummer 1

