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Objetivos
O recente trabalho busca unir os

benefícios da robótica colaborativa com as
necessidades médicas, no procedimento
conhecido como estéreo-eletroencefalografia
(SEEG), com a finalidade de melhorar a
precisão, acurácia e agilidade, [1]. Para tanto,
foi desenvolvida uma interface com o objetivo
de permitir que o usuário pudesse planejar a
cirurgia e controlar o robô durante o processo
de operação. Para atingi-lo, foi implementado
um novo módulo em formato de extensão ao
software open-source chamado 3D Slicer, o
qual fornece ferramentas de visualização e
análise de conjuntos de dados médicos, [3].

Essa pesquisa desenvolveu uma
interface, cuja a construção se divide em
planejamento, corregistro e operação. Os
testes foram feitos no laboratório AeroTech. o
qual dispõe de um Kuka® LBR Iiwa 14,
fornecido pela Universidade de São Paulo.

Métodos e Procedimentos
O desenvolvimento da interface foi feito

a partir de duas bibliotecas principais, sendo a
primeira conhecida como Qt [5], voltada para
construção de interfaces gráficas de usuário e
a segunda, chamada de VTK [6], responsável
por representar objetos tridimensionais. As

etapas seguidas foram feitas de acordo com o
diagrama da figura 1. Vale ressaltar que a
imagem mostra o procedimento como um todo,
indo além dos campos propostos por esse
trabalho.

Figura 1: Diagrama da etapa dos procedimentos

A primeira seção da interface, Figura 2,
foi desenvolvida para satisfazer as
necessidades pré-operatórias de mapeamento
e planejamento na inserção de eletrodos, como
consta no diagrama da Figura 1. Ela
proporciona em um mesmo ambiente uma
maneira de adicionar marcações enquanto se
analisa o modelo 3D gerado a partir dos
exames de imagens.

O corregisto, segunda aba da interface,
apresenta a finalidade de alinhar
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espacialmente imagens e campos de pontos
distintos. Algo essencial, dada a necessidade
de controlar um robô a partir de um software, o
qual não compartilha do mesmo espaço de
coordenadas, [2, 4]. Neste procedimento ocorre
a primeira interação entre os sistemas de
controle do braço robótico e a interface, Figura
3.

Figura 2: Aba de Planejamento.

Por fim, a aba de operação foi
responsável por coletar e enviar os pontos e as
orientações necessárias para que o controle do
robô o levasse à localização desejada.

Figura 3: Corregistro.

Resultados
A interface foi desenvolvida para

satisfazer as necessidades médicas, mas

também contribuir para um procedimento mais
ágil, seguro e com melhores recuperações
pós-cirúrgicas. Indo além, essa ferramenta foi
construída em colaboração de profissionais
envolvidos no procedimento SEEG, com a
finalidade de ser intuitiva, de fácil e amplo
acesso.

Figura 4: Demonstração da interface em
simulação.

No estágio atual ela apresenta um
design satisfatório, com alta aceitação pelos
médicos presentes na simulação feita em
conjunto da parceria do laboratório com a
FMRP-USP. Figura 4.

Conclusões
Esse projeto como um todo permitiu o

aprendizado e integração com procedimentos
médicos, de maneira a ampliar o repertório do
conhecimento. Para atingir todos os objetivos
foi necessário um aprofundamento na
linguagem Python, o qual resultou na
descoberta de novas bibliotecas, além é claro
do contato com outras áreas do laboratório, as
quais contribuíram nos conhecimentos de
redes de computadores e dinâmica de
sistemas robóticos.
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