
Prof. Dr.Ing. Doina PISLA 



Etape importante in evolutia roboticii chirurgicale 
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Robotica medicala 

Robotul Puma 560 (Kwoh et al, 1988) 

-primul robot folosit pentru 

a pozitiona cu precizie un 

ac pentru biopsia creierului 

folosit în neurochirurgie 

sub ghidare CT 



Robotica medicala 

PROBOT (Davies et al, 1991) 

-robot folosit pentru 

rezectia transuretrala 

de prostata 

 



Robotica medicala 

ROBODOC (Pransky, 1997) 

-un sistem robotic proiectat 

pentru a modela femurul, cu 

o precizie mai mare in 

interventiile chirurgicale de 

inlocuire a soldului. 

-primul robot aprobat de 

United States Food and 

Drug Administration (FDA) 

in 1998 



Robotica medicala 

ORTHODOC (Taylor et al, 1999) 

-un software utilizat in pre-

planningul chirurgical a 

interventiilor realizate de 

ROBODOC  



Robotica medicala 

AESOP (Automated Endoscopic System for  

Optimal Positioning) -1993 (Kraft et al, 2004, Long et al, 2006) 

-initial actionat prin pedale iar mai 

tarziu prin comanda vocala. 

  

-primul robot chirurgical controlat 

vocal! 



Robotica medicala 

ZEUS (1998) (Marescaux, 2003) 

Pentru prima data 

conceptul  MASTER- SLAVE! 

 

-sistem robotic capabil să 

manipuleze toate 

instrumentele chirurgicale 

primind comenzi date de un 

chirurg ce sta la o consolă. 

 



Robotica medicala 

Operatia telechirurgicala transatlantica Lindberg (2001)  
(Marescaux et al, 2002)  

Prof. Marescaux,  

in New York 

Pacientul 

in Strasbourgh 



Robotica medicala 

NEUROMATE (1997) (Varma 2006) 

-utilizat pentru biopsiile 

 neurochirurgicale 

 



Robotica medicala 

Sistemul da Vinci (2006) 

Sistemul chirurgical Da Vinci 

Sistemul da Vinci(1998) 

Consola dubla 
da Vinci 
(2009) 

Consola dubla 
da Vinci 
(2009) 
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CyberKnife (2001) (Coste-Maniere et al, 2005) 

-utilizat pentru a trata 

tumorile benigne și maligne 

sau pentru a efectua alte 

proceduri prin radiații 
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Penelope (2005) (Kochan, 2005) 

-utilizat ca o asistenta de 
operație, care oferă 
instrumentele chirurgicale 
chirurgului în timpul unei 
proceduri.  

-primul robot inteligent dotat cu: 

 auz; 

 vedere cu recunoasterea 

intrumentelor chirurgicale  de 

pe masa de operatii.  

 software de predictie privind 

necesarul de instrumente 



Robotica medicala 

NeuroArm (2007) (Pandya et al, 2009)  

-cel mai complex sistem de 

neurochirurgie care funcționează 

precis cu capacitățile avansate de 

imagistica ale sistemelor RMN.  

 

-primul robot RMN compatibil pe plan 

mondial! 
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Sisteme complexe comerciale 

După fuziunea dintre companiile Intuitive Surgical si Computer Motion, 

robotul ZEUS nu se mai produce! 
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EVOLUTIILE DIN TRECUT SI PREZENT 

 
 

Caracteristici speciale ale roboților pentru MIS 

cu centru de rotaţie variabil (Remote Center of Motion-RCM)  

(Taylor et al, 1994)  



Robotica medicala 

RCM pasiv 

Grupa 1: 
Structura simpla 3-DOF 

Control simplistic 

Spatiul necesar salii de operatie redus 

Utilizeaza o cupla “naturala” 4-DOF 

 

 Incapacitatea manipularii instrumentelor 

ce intra in contact direct cu tesuturile 



Robotica medicala 

RCM activ 

Grupa 2: 

 Structura complexa  

 Control dificil 

 Spatiul ocupat mare 

 Utilizeaza o cupla “virtuala” 4-DOF 

 

 capacitatea manipularii instrumentelor  

ce intra in contact direct cu tesuturile 
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Chirurgia asistata 

robotic 

Roboti pentru ghidare 

laparoscop 

Sisteme robotice 

complexe 

Roboti seriali 

Roboti hibrizi 

Roboti paraleli 

Roboti seriali 

Roboti hibrizi 

Roboti paraleli 
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AESOP (Automated Endoscopic System for Optimal Positioning)-1993 

(Kraft et al, 2004, Long et al, 2006) 

-initial actionat prin pedale 

iar mai tarziu prin comanda 

vocala. 

  

-primul robot chirurgical 

pentru pozitionarea camerei 

controlat vocal! 

  



Robotica medicala 

PAROMIS (Radermacher, et al. 2001) 

- acesta este un manipulator 

de ghidare laparoscop, care 

a fost dezvoltat la Institutul 

Helmhotz Aachen, bazat pe 

o structură paralelă de tip 

hexapod  



Robotica medicala 

FreeHand (Finlay, P.A., 2009) 

- un brat robotic care poziționează 

camera laparoscopica urmând 
mișcările capului chirurgului 



Robotica medicala 

ViKY (2009, Gumbs, AA, 2007) 

 

- un suport pentru laparoscop 

pentru poziționarea camerei 

cu control vocal, de picior și 

manual. 
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Naviot (M. Hashizume and K. Tsugawa, 2004; T. Yasunaga et al., 2003) 

 
- primul robot chirurgical dezvoltat 

vreodată în Japonia.  

- se bazează pe un mecanism de 

legătură cu cinci bare, care 

dispune de doua motoare 

independente. În plus, 

mecanismul de zoom ale 

laparoscopului a fost atasate 

acestui sistem manipulare.  

- spatiul de lucru este de 

aproximativ 25 ° în ambele direcții 

verticale și orizontale.  

  



Robotica medicala 

EndoAssist (Aiono et al, 2002) 

-este o consolă cu 4 grade de 

libertate poziționată lângă pacient, 

controlat de asocierea controlului de 

picior și de miscare a capului prin 
intermediul tehnologiei infrarosu  



Robotica medicala 

Highly Articulated Robotic Probe for  MIS (HARP) 

 (Degani et al,  2006) 

-un robot foarte flexibil pentru MIS, 

posibilitate de trecere prin volume 

bine ambalate fără a deranja 

organele din jur sau țesuturile. 

 

-a fost conceput ca robot-flexibil 

utilizat în principal pentru chirurgia 

cardiacă. 



Robotica medicala 

-acesta este un suport pentru 

laparoscop dinamic cu 3 grade de 

libertate, ghidat de un joystick prins 

pe instrumentele laparoscopice sub 

degetul arătător al operatorului. 

 

-acesta a fost testat cu succes în 

studii pilot în chirurgia laparoscopica 

ginecologica.  



Robotica medicala 

SOPHIE (2010) (Linda van den Bedem, 2010) 

-ofera chirurgilor feedback tactil 

-brațul robotului slave are 4-

DOF și alte 4 sunt adăugate la 

instrumentele chirurgicale 

-compact, dimnesiuni mici 

-controlul cu force-feedback 

este realizat 



Robotica medicala 

-acesta este un sistem 

laparoscopic robotic asistat cu 5-

DOF. Acest sistem compact este 

conceput astfel încât unghiurile 

de vizionare sunt ajustate în 

abdomen folosind o portiune de 

îndoire și astfel comenzile 

chirurgului descresc.  

-inputul de comandă vizual si 

vocal sunt implementate pentru 

controlul robotului.  



Robotica medicala 

-acesta este un robot paralel cu 3-

grade de libertate, care a fost 

dezvoltat în România, utilizat 

pentru poziționarea camerei 

laparoscopice.  

-inputul permite utilizatorului de 
a  controla o zonă mare de 
poziționare a laparoscopului 
folosind interfețe diferite:  

 joystick 

 microfon 

 tastatura & mouse 

 dispozitiv haptic 

PARAMIS a efectuat în 2009, prima 

colecistectomie prezentata la Congresul 

Mondial de Chirurgie Endoscopica EAES 

2009, Praga, Republica Cehă 
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Robotica medicala 

- este o platformă robotica 

chirurgicala cu 4 brate. 

Folosind această platformă 

chirurgii sunt capabili să 

efectueze chirurgii robotice 

locale sau la distanță lungă 

pentru tratament sau 

antrenament, și poate 

comuta fără probleme între 

cele două optiuni.  



Robotica medicala 

-alcătuit din trei roboți 

MIRO flexibili, care pot 

manevra instrumente 

minim invazive si un 

endoscop stereo, 

permițând, de asemenea, 

telechirurgia endoscopica 

cu force feedback. 



Robotica medicala 

-un robot de flexibil, bazat 

pe o structură multi-link 

extrem de articulată, 

pentru chirurgia minim 

invaziva.  



Robotica medicala 

-acesta este un dispozitiv 

robotic cu o arhitectură 

paralelă cu o cupla sferica 

inteligenta și mica 

proiectata pentru aplicații 

laparoscopice 



Robotica medicala 

-sistem robotic pentru 

chirurgia cardiaca. 



Robotica medicala 

-o structură modulară constând 

dintr-un sistem robotic cu trei brate, 

Navi-robot și un end-efector, 

constând dintr-un mecanism paralel 

dublu cu 4 linkuri de legatura utilizat 

cu instrumente chirurgicale clasice. 



Robotica medicala 

PARASURG-5M robot paralel hibrid 

(Pisla, 2010; Gherman, 2011) 

 

-este un brat robotic 
folosit pentru a ghida 
fie un laparoscop sau 
un instrument 
chirurgical activ 



Robotica medicala 

Brat robotic chirurgical activ 

PARASURG-5M + PARASIM (Suciu et al, 2011) 

Detaliu asupra elemetului activ 
PARASIM 

Robotul chirurgical PARASURG-9M 



Robotica medicala 

Realizarea modelului experimental a 

robotului PARASURG-9M 

Modelul experimental PARASURG 9M 

PARASURG – 5M 

PARASIM 

Torso uman 

Zona de cuplare 

Conexiunea dintre 
PARASURG 5M si PARASIM 

24 Mai 2013 
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Roboti utilizati simultan 

24 Mai 2013 



Robotica medicala 
24 Mai 2013 

CHIRURGIA ROBOTIZATA IN ROMANIA 

 

2008: 2 Spitale participante 
 -acopera costurile pentru:  
  -instrumente specifice (aprox. 2,000 Euro)  
  -costul de service anual 
2009:     2 Spitale participante 
 - acopera costurile pentru : 
  -instrumente specifice (approx. 2,000 Euro)  
  -costuri de training 
  - costul de service anual 
2010:     3 Spitale participante 
 - acopera costurile pentru : 
  -instrumente specifice & accesorii  
  -Service de sistem 
2011       4 Spitale participante 



Robotica medicala 
24 Mai 2013 

CHIRURGIA ROBOTIZATA IN ROMANIA 

 

-acces la sistemul da Vinci 

pentru diferite specialitati 

(chirurgie generala, ginecologie) 

 

Institutul Clinic Fundeni 



Centrul de Chirurgie  

Urologica Robotizata 

Clinica Spitalului Municipal,  

Romania, Cluj-Napoca 

acces la sistemul 

da Vinci pentru 

diferite 

specialitati 

(chirurgie 

generala, 

urologie) 
Robotica medicala 

24 Mai 2013 
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Robotica medicala 

MIS 
 

Planning preoperativ Simularea si 
antrenamentul 

Telecontrolul 
 

Tele-chirurgie 

Navigarea intra-
operativa 



Robotica medicala 

 

CUM ARATA VIITORUL ROBOTICII 

CHIRURGICALE  

 
 

O primă privire înspre viitor este dată de echipa de cercetare de la SRI, cu al 
lor trauma-pod. Acest dispozitiv, destinat pentru intervenții de urgență în 
câmpul de luptă și o zone distante, pot efectua ingrijire chirurgicală, fără 
prezența fizică a medicilor..  
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CUM ARATA VIITORUL ROBOTICII 

CHIRURGICALE 

Așteptările de la roboți viitorului 
 

 Simțul tactil și de interpretare (feedback haptic) 
 Miniaturizarea  
 Orientare  și interpretare Intraoperavtivă, ce va duce la încet 

spre autonomie 
 Navigarea Intraoperativă (vizualizarea suprafețelor ascunse ale 

organelor) 
 Multifunctionalitatea instrumentelor chirurgicale 
 Instrumente SILS adaptate pentru chirurgie 
 Vedere 3D 
 Preț scăzut al sistemelor și consumabilelor 
 Siguranța, si manuverabilitate 
 Sterilizabilitate 
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CUM ARATA VIITORUL ROBOTICII 

CHIRURGICALE 

O viziune asupra robotilor chirurgicali ai viitorului: 
 

 În 10-20 ani roboți chirurgicali vor arăta ca și un vierme 
de lungime de 15-20 cm și 2-3 cm în diametru 

 Conexiune Wireless spre consola chirugucală 
 Acces la cavitatea peritoneală prin orificii naturale 
 Utilizarea a mai multor brate active in cadrul operatiilor 
 Ieșirea prin aceeași incizie (cu sau fără țesutul îndepărtat) 
 Sutură cu ajutorul brațelor active 
 Indepartarea prin aceleasi orificii 
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CUM ARATA VIITORUL ROBOTICII 

CHIRURGICALE 
 Viitorul Tele-roboticii 
 

 Integrarea antrenamentului 
Module Haptice 
 Colaborare 
 Compatibilitatea cu imagistica, Ultrasunete (HIFU), 

Ablație cu unde Radio (RFA) 
 Roboți ce pot fi trimiși pe teren pentru scopuri 

umanitare sau militare 

Autonomie/Inteligență limitată 
Chirugii speră ca viitorul roboticii chirurgicale să 
aparțină nanoroboticii și biomimeticii 
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CUM ARATA VIITORUL ROBOTICII 

CHIRURGICALE 
 Microrobotii generatiei viitoare 

„In pipe” microrobot de 
inspectie (Toshiba Corp, 
Japan) 
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CUM ARATA VIITORUL ROBOTICII 

CHIRURGICALE 
 Roboti biomimetici ai generatiilor viitoare 

(Intelligent 
Microsystem 
Center, Koreea) 



Robotica medicala 

Viitorul chirurgiei?....       Operatii complet automate 

 

 

 

CUM ARATA VIITORUL ROBOTICII 

CHIRURGICALE 
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REZUMAT 

 
 

 În paralel cu evoluția continuă și descoperirea de noi tehnici 
chirurgicale minim invazive (MIS), evoluția tehnologiei a 
permis introducerea unor sisteme robotizate în sălile de 
operare 

 Sistemele robotice realizate pentru o interventie chirurgicala 
au arătat că există o evoluție continuă în acest domeniu de 
cercetare provocator și dificil. 

 S-a demonstrat deja că chirurgia minim invaziva a 
îmbunătățit vechiul concept "primum non nocere - în primul 
rând, să nu faci rău“ 

 Chirurgia robotica extinde zona de intervenții chirurgicale 
efectuate de MIS 

 Evoluția în această direcție va aduce beneficii neîndoienlice 
pentru pacienți și va contribui la îmbunătățirea calității vieții 
a omenirii. 



1. Etapele importante in robotica chirurgicala 

2. Caracteristicile robotilor meicli pentru 
chirurgie. 

3. Structurare. 

4. Chirurgia robotica in Romania 
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