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	Trefwoorden
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	Inleiding


	Bij minimaal invasieve operaties worden dunne, lange instrumenten gebruikt die door kleine openingen in de buik naar binnen worden gebracht. Deze operatiemethode heeft grote voordelen voor de patiënt, maar is voor de chirurg een stuk moeilijker vergeleken met de traditionele open operatiemethode. Voornamelijk de beperkte bewegings-mogelijkheden van de lange stijve instrumenten is hier de oorzaak van. Dit maakt dat bijvoorbeeld hechten een taak is die veel oefening vereist. Om dit probleem op te lossen zijn er dure complexe robotmanipulatoren op de markt, waarmee de tip op intuïtieve wijze aangestuurd kan worden. Wij proberen een eenvoudiger oplossingen te zoeken voor dit probleem. 

	Vraagstelling


	Hoeveel graden van vrijheid zijn minimaal nodig bij voor intuïtieve sturing? 

Kan de Endo-Periscoop als basis gebruikt worden voor een flexibel instrument?



	Uitwerking en eisen


	Bij de uitwerking van deze opdracht kan gebruik worden gemaakt van de door Paul Breedveld ontwikkelde Endo-Periscoop. Deze kan worden omgebouwd tot een manipulatie-instrument. Een experimentele opstelling zal moeten worden bedacht om inzicht te krijgen in hoe eenvoudig/moeilijk manipulatie met de aangepaste Endo-Periscoop is. 
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