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INTRODUCCION

Con el avance de la tecnologia en sistemas
robdticos y la evolucién de la imagenologia,
la cirugia robdtica asistida se encuentra a la
alza. Lo  integraciéon de  cdmaras
hiperespectrales en estos sistemas robdticos
puede hacer que se mejore la deteccién vy el
diagnéstico intraoperatorios. Estas cdmaras,
al capturar informacion mas alld  del
espectro visible, permiten una identificacion
mds precisa de tejidos y patologias. Este
enfoque entre la teledeteccion y robdtica
potencia la capacidad de toma de
decisiones en tiempo real, maximizando la
eficacia del tratamiento y minimizando los
riesgos en comparacion a intervenciones
quirdrgicas convencionales.

RESULTADOS

El proyecto ha conseguido emular el
sistema robdtico y transformar
coordenadas de pixeles a reales,
necesarias para poder localizar los puntos
de interés. Se identificd6 que la
implementacidn en la vida real requiere una
configuracién especifica en funcién del
dispositivo que ejecute el software, para
conectar correctamente con el robot UR5e.
Las simulaciones en ROS confirmaron que
las trayectorias del robot funcionaban en
conjunto con la deteccién de objetivos. La
calibracion de la  cdmara y la
transformacion de coordenadas resultaron
efectivas  para  relacionar  imdgenes
bidimensionales con el espacio

tridimensional.
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METODOLOGIA

Este Trabajo Fin de Grado propone un modelo inicial para integrar la cirugia
robdtica con cdmaras hiperespectrales, mejorando asi los procedimientos
quirdrgicos. Para el desarrollo de este proyecto, se han utilizado ROS (Robot
Operating System), Python y la biblioteca OpenCV. Estas herramientas han
permitido seleccionar y programar un sistema robdtico, desarrollar
simulaciones de su interaccidon con cdmaras hiperespectrales y convertir
estas imdgenes a formato RGB.

Un aspecto clave es el desarrollo del control de movimiento del robot, donde
ROS y Python juegan un papel fundamental para lograr una operacion
precisa y adecuada para el uso clinico. Ademds, se utiliza OpenCV para el
andlisis y procesamiento de imdgenes hiperespectrales, convirtiéndolas en
coordenadas 3D para una identificacidon precisa de los puntos de interés

quirurgico.

El proyecto concluye con una evaluaciéon clinica para comprobar la
funcionalidad del sistema y realizar los ajustes necesarios, allanando el
camino para futuras mejoras y aplicaciones en entornos quirdrgicos.

DISCUSION Y CONCLUSION

Hubo desafios en cuanto al desarrollo del cédigo y la conexién del
ordenador con el robot, por otro lado, la coordinacién precisa entre la
camara el robot y el objeto a analizar también fue complicada. A pesar
de los desafios, se logré ejecutar el cddigo conforme a los modelos
matematicos. Este trabajo establece un modelo inicial para un proyecto
mds amplio en el futuro en cirugia robdtica, utilizando ROS y Python para
realizar operaciones quirdrgicas con el robot UR5e. Con esto se abre
caminos para futuras mejoras y desarrollo de aplicaciones completas.
Este sistema inicial sienta las bases para aumentar la precision y

seguridad en la cirugia.



