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. .. tecnologia, visando melhorias nessa érea,
Objetivos sendo esta aqui parte da neuronavegagao.

O projeto tem como objetivo estabelecer um
meio de comunicagao para troca de comandos
e informacdes entre o soffware Open Source
3D Slicer, que é um programa usado para
pesquisa médica [1], e um brago robdtico
(figura 1), buscando fornecer auxilio
tecnoldégico em procedimentos relacionados
principalmente a epilepsia, como o exame
SEEG (estéreo-eletroencefalografia) [2], que
necessita de uma grande precisido. Além disso,
estd sendo desenvolvido um processo de
corregistro para correlacionar as coordenadas
do espacgo virtual do 3D Slicer com o espago
real fisico do robd, contando com uma
arquitetura ROS para permitir a integragao de
outros projetos.

Figura 1: Robé KUKA iiwa 14 ™

Métodos e Procedimentos

O projeto faz parte do laboratério AeroTech [3],
na USP de Sao Carlos, que conta com diversas
pesquisas que buscam a integracdo do
ambiente de cirurgia com um cenario de

A transmissdo de dados se da por sockets
através do Open/GTLink, um protocolo de
comunicagao construido para transmissao de
dados médicos [4]. Para aplicar esse protocolo,
foi usado uma extensdo do 3D Slicer em
conjunto com um pacote do ROS que lida com
os dados e transforma mensagens de ROS em
conteludo do protocolo mencionado, assim
como 0  caminho reverso  também,
estabelecendo uma conex&o servidor-cliente.
Assim, é possivel controlar as informagdes de
entrada e saida do programa, possibilitando a
aplicacéo do corregistro e envio de comandos.

Resultados

Os resultados preliminares indicam uma
integragcdo  eficiente dos sistemas ja
mencionados, uma vez que ja foi realizada a
arquitetura ROS para transmissido de dados e
realizado o corregistro com precisdo em
coordenadas testes com um sistema robusto.
Assim, é previsto agora construir uma saida em
alto nivel para enviar os resultados do
corregistro como instrugdes ao robd.

Conclusoes

E possivel notar que, embora os feitos ainda
sejam recentes, a pesquisa vem trazendo
resultados positivos e pertinentes para o
escopo do projeto. Espera-se que seja
desenvolvido uma estrutura de alto nivel e facil
acesso, dispensando um amplo conhecimento
na area da programagao para usufruir dos
beneficios que este projeto pode trazer.
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