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Workflow- und Automatisierungslosungen
fur die GroRgeratemedizin

Christian Ziegler, Dr.-Ing.

Das hohe Potential zur Standardisierung der Prozes-
se und Abldufe an medizinischen GroRgeraten
beglinstigt die Mdglichkeit zur Erhéhung des Auto-
matisierungsgrads in deren Umfeld und kann somit
zur Qualitats- und Effizienzsteigerung an den investi-
tionsintensiven Diagnose- oder Therapieanlagen bei-
tragen. Ausgehend von dieser Motivation wird am
Lehrstuhl FAPS seit einigen Jahren an unterschiedli-
chen Lésungen zur Optimierung klinischer Prozesse,
Ablaufe und Gerate geforscht. Um ergonomische
sowie effiziente Ablaufe gewahrleisten zu kénnen,
kommt der workflow-orientierten Entwicklung hierbei
ein besonderer Stellenwert zu.

Im Rahmen des durch die Bayerische Forschungs-
stiftung geférderten Projekts ,MEDieMAS — Effizien-
te Bestrahlungsgerate fur die Krebstherapie wurde
ein neues Kinematikkonzept zur flexiblen Handha-
bung der mehrere Tonnen schweren Linearbe-
schleunigerkomponenten entwickelt. Der im Bild dar-
gestellte Ansatz bietet dabei erstmals die Mdglichkeit
den Behandlungsstrahl in allen sechs Freiheitsgra-
den prazise relativ zum zu bestrahlenden Tumorge-
webe zu positionieren. Bei der Entwicklung wurde
bereits frihzeitig darauf geachtet, dass sich das
Geratekonzept schlissig in den - mittels Ablaufsimu-
lation optimierten - Behandlungsworkflow integrieren
lasst. Hierdurch konnten Funktionalitaten wie ein voll-
automatischer Wechsel von Blendensystemen oder
neuartige, bislang nicht realisierbare Bestrahlungs-
applikationen ermdglicht werden.

Neben einer hohen Flexibilitat und einer workflowge-
rechten Auslegung der medizinischen Handha-
bungsgerate ist insbesondere die Positioniergenau-
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Prototypischer Aufbau des entwickelten sechsachsigen Strahlen-

therapiegerats (Bildquelle: Siemens)

igkeit fur die Qualitat der Diagnose bzw. Behandlung
mafgeblich. So kénnen mit absolutgenauen Kine-
matiken beispielsweise bei der 3D-Rekonstruktion
von Rontgenaufnahmen oder in der Strahlentherapie
prézisere Ergebnisse mit geringerer Strahlenbela-
stung flr den Patienten erzielt werden. Im Rahmen
des durch das BMBF geforderten Spitzenclusters
,Medizintechnik® der Metropolregion Nirnberg
beschéaftigt sich der Lehrstuhl FAPS mit dieser Fra-
gestellung. Eine grofRe Herausforderung stellt in die-
sem Zusammenhang die genaue Positionierung von
Patientenhandhabungsrobotern dar. Aufgrund der
stark variierenden Patientengewichte treten hier
besonders hohe Positionsabweichungen auf, die mit
klassischen Kalibriermethoden in der Regel nicht
kompensiert werden kénnen. Hierflr wurde ein kos-
teneffizientes, kamerabasiertes Messsystem entwi-
ckelt, mit dem die Pose der Patientenliege exakt
bestimmt werden kann. Treten zu gro3e Abweichun-
gen von der Soll-Pose auf, werden die Roboterach-
sen nachgefihrt. Durch diese raum-itegrierte Lésung
kann eine durchgangige Kontrolle der Positionierge-
nauigkeit erfolgen und die Qualitat der Behandlung
gesichert werden.



