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ForNeRo: Neuer Forschungsverbund der Bayerischen Forschungsstiftung

2 Millionen Euro fiir neue Technologien zur Integration der
Robotik in den klinischen Arbeitsablauf

Der Stiftungsrat der Bayerischen Forschungsstiftung hat am 28. Juni 2023 beschlos-
sen, den Bayerischen Forschungsverbund ,,ForNeRo — Nahtlose und ergonomische
Integration der Robotik in den klinischen Arbeitsablauf mit rund 2 Millionen Euro zu
unterstiitzen.

Roboterassistenzsysteme stellen aktuell die fihrende und langfristig erfolgverspre-
chendste Innovation in der operativen und diagnostischen Medizin dar. Die Einfuhrung
dieser Systeme in den klinischen Arbeitsablauf fuhrt jedoch zu einem erheblichen
Anstieg der technischen, sozialen und organisatorischen Komplexitat in allen betroffenen
Bereichen. Bestehende Arbeitsablaufe und Prozesse sind bislang nur unzureichend an
die neuen Bedingungen angepasst, eine wirkliche Integration findet nicht statt. Um eine
langfristig 6konomisch sinnvolle und klinisch relevante Etablierung dieser Systeme in der
Klinik sicherzustellen, werden neuartige Methoden erforderlich, die eine organische,
nutzerzentrierte Einbindung der Systeme ermdglichen.

Mit ForNeRo soll im Zusammenschluss von sechs Forschungseinrichtungen und funf
aufstrebenden jungen Unternehmen aus der Medizintechnik den genannten Herausfor-
derungen begegnet werden. Der Verbund strebt an, die Integration robotischer Systeme
unter Berlicksichtigung ergonomischer Anforderungen und unter Nutzung von Simulatio-
nen, Anwendungen der erweiterten Realitat, mit Unterstiitzung durch maschinelles Ler-
nen und mithilfe von neuartigen Benutzerschnittstellen zu verbessern. Konkret werden
Methoden entwickelt, die eine digitale Planung, Simulation und Anleitung der Roboter-
platzierung im OP-Saal erméglichen, um so einen moglichst effizienten Arbeitsbereich
fur OP-Personal und Robotersystem zu realisieren. Durch Nutzung modularer Ansatze
in der Robotik oder die Anwendung von Computer Vision soll dariber hinaus die
Integration robotischer Systeme verbessert und so das Indikationsspektrum erweitert
werden. Weitere Ansatze beschaftigen sich mit Visualisierungskonzepten geplanter
Roboterbewegungen, um die Akzeptanz der Systeme aus Sicht von Artzinnen und Arzten
ebenso wie aus der Perspektive von Patientinnen und Patienten zu verbessern, oder mit
Systemen, welche die Belastungen und Beanspruchungen des Personals erfassen und
frihzeitig auf mogliche Storungen im Arbeitsablauf hinweisen.
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