Systeme micromecatronique pour la chirurgie laser robotisee des cordes vocales

Innovation

Conception d'un microrobot de moins d'l cm3, guidé par retour visuel.
Placé au bout d'un endoscope flexible, il assure |I'orientation d'un
faisceau laser pour la chirurgie des cordes vocales.

Contexte

Chaque annee, plus de 3000 nouveaux cas de cancer des cordes vocales
sontdetectesenkFrancenecessitantdanslaplupartdes casdesinterventions
chirurgicales contraighantes avec notamment :

- Une anesthesie geneérale,

- un positionnement en extension de la téte du patient pour acceder aux
cordes vocales entrainant des douleurs post-opéeratoires non negligeables,
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- l'utilisation de laser chirurgical a haute resolution mais a précision
dependante de l'installation par le chirurgien, ce qui cree des risques de
brulure pour le patient.

[Pour ameliorer les conditions de |'operation et la securite liee a l'utilisation
du laser, Il est propose l'utilisation des microtechnologies pour concevoir un
ensemble d'outils et de méthodes afin d'effectuer la phonochirurgie laser
assistee par un robot.

Caracteristiques

Le systeme est compose de quatre grandes parties :

- I'unité d’'actionnement avec deux micromoteurs piezoelectriques de
O,5um de resolution et /mm/s de vitesse maximale

- la plateforme déformable en silicium supportant le miroir mobile
(45° max. d'inclinaison) qui permet d'orienter le faisceau du laser

- le systeme de commande Incluant un retour visuel stereoscopique (avec
une résolution de postitionnement sur les cordes vocales de 100um)

- |le packRaging qui assure |le postionnement et la fixation de tous les
elements composant le microrobot.

Autres applications potentielles

Cette technique est a I'heure actuelle en pleine expansion car elle permet
la reduction du temps d'hospitalisation et |la diminution de la douleur.
L'iInnovation presentee peut egalement etre envisagee pour etre integree
dans d'autres systemes de chirurgie laser et pour des systemes de
nanopositionnement compatibles avec le vide pour la nanomanipulation.
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