
Proceedings curac2010@MEDICA 
 
 
 
 
 
 
9. Jahrestagung der Deutschen Gesellschaft für Computer- und 
Roboterassistierte Chirurgie (CURAC)  

 
Chirurgische Interventionen: vom 
Neanderthaler zur Roboterassistenz 
 
 
 
18. bis 19. November 2010, Düsseldorf 
 
 
 
Herausgeber 

Oliver Burgert 

Lueder Kahrs 

Bernhard Preim 

Jörg Schipper 

 
 

  



   



Vorwort  

Bei der Vorbereitung der diesjährigen Tagung der Deutschen Gesellschaft für Computer- und 
Roboter-Assistierte Chirurgie (CURAC) haben wir bewusst neue Akzente gesetzt. Die Tagung 
ist zum ersten Mal in die Messe MEDICA integriert. Dadurch erhoffen wir uns eine bessere 
Sichtbarkeit und minimieren zugleich den Reiseaufwand für CURAC-Mitglieder, die ohnehin 
auf der MEDICA präsent sind. Die Deutsche Gesellschaft für Computer- und Roboter-
Assistierte Chirurgie und die entsprechende wissenschaftliche Community sind nach einer 
stürmischen Aufbauphase seit mehreren Jahren in einer Konsolidierungsphase. Gemeinsam 
mit allen Teilnehmern wollen wir intensiv darüber nachdenken, was in den vergangenen zehn 
Jahren erreicht wurde, warum manche Erwartungen sich nicht erfüllen ließen und – vor allem 
– wo die relevanten zukünftigen Herausforderungen liegen. Wir müssen noch intensiver in-
terdisziplinär zusammenarbeiten und uns um langfristige Projekte bemühen, in denen Ent-
wicklungen nicht nur konzipiert und prototypisch umgesetzt, sondern auch sorgfältig tech-
nisch validiert und klinisch evaluiert werden. Die Zusammenarbeit mit der Industrie und der 
Technologietransfer werden wichtiger, und die CURAC-Integration in die MEDICA könnte 
dafür das geeignete Umfeld sein. Inhaltlich haben wir uns ebenfalls um Schwerpunktbildung 
und klare Profilierung bemüht. Neue bildgebende Verfahren und ihr Einsatz zur Planung und 
intraoperativen Unterstützung nehmen einen wichtigen Platz ein. Die besten aktuellen Ent-
wicklungen im Bereich der chirurgischen Aus- und Weiterbildung werden auf der CURAC-
Tagung präsentiert. Dass eine Computerunterstützung für die Ausbildung und das Erlernen 
neuer chirurgischer Techniken ein großes Potenzial hat, ist seit langem unbestritten. Wie 
dieses Potenzial tatsächlich genutzt werden kann und wie diese neuen Ausbildungsformen in 
die ärztliche Fort- und Weiterbildung integriert werden können, war bereits Gegenstand der 
diesjährigen Internationalen CARS-Konferenz innerhalb der ISCAS/CURAC-Session in Genf 
und soll nun weiterführend diskutiert werden. 

Auch bei der Auswahl der eingeladenen Vorträge wollen wir den Blick über die klassischen 
CURAC-Themen hinaus weiten. Mit Wilfried Jacobs konnte ein herausragender Vertreter der 
Krankenkassen gewonnen werden, um übe das wichtige Thema der Finanzierung medizin-
technischer Innovationen zu referieren. Prof. Barbara Deml befasst sich aus psychologischer 
und arbeitswissenschaftlicher Sicht mit Fragen der Automatisierung und Navigationsunter-
stützung in der Chirurgie, aber auch in anderen Bereichen, wie z.B. in der Fahrzeugindustrie. 
Ihr Vortrag soll dazu beitragen,  den Einfluss unserer technischen Entwicklungen auf die 
Kompetenzen von Ärzten und ihre Zusammenarbeit besser zu verstehen und zu antizipieren. 

Im Rahmen eines DFG-Rundgesprächs möchten wir den bereits angesprochenen Punkt des 
langfristigen Erfolgs von Methoden aus unserem Forschungsfeld diskutieren und gemeinsam 
die nächsten Schritte definieren. Anerkannte Wissenschaftler und Meinungsbildner wurden 
gebeten, in Kurzvorträgen Stellung zu beziehen und den zukünftigen Forschungsbedarf zu 
skizzieren. Unser gemeinsames Ziel sollte sein, dass Deutschland den weltweiten Spitzen-
platz in bestimmten Themenfeldern der computer- und roboterassistierten Chirurgie und 
Therapie einnimmt.  

Neben neuen Akzenten greifen wir bewährte Elemente der bisherigen Jahrestagungen auf. 
Dabei ist die Zusammenarbeit mit der CTAC, die als Teil der Deutschen Gesellschaft für Chi-
rurgie den Fokus auf die Viszeralchirurgie legt, an erster Stelle zu nennen. Bei Prof. Peter 
Schlag und Prof.  Hubertus Feussner bedanken wir uns herzlich, dass sie erneut ein interes-



santes und aktuelles Vortragsprogramm aus ihrer Gesellschaft zusammengestellt haben. Die 
CURAC-Jahrestagung bietet auch die Gelegenheit, Workshops der jeweiligen CURAC-
Fachgruppen durchzuführen. Davon macht die Fachgruppe „Medizinische Visualisierung“ 
bereits zum siebenten Mal Gebrauch. Die Arbeitsgruppe „Surgical Workflow“ pflegt ebenfalls 
auf der Jahrestagung ihren Zusammenhalt. Ziel für kommende Jahrestagungen sollte sein, 
dass jede Arbeitsgruppe der CURAC sich mit einer Session auf der Tagung trifft. Unter den 
öffentlich geförderten Projekten in unserem Bereich ist das von der DFG geförderte Gradu-
iertenkolleg 1126 „Intelligente Chirurgie“ (Heidelberg) von besonderer Bedeutung. Es ist z. 
Zt. das einzige größere DFG-Projekt mit dem Schwerpunkt auf CURAC-Themen. Wir freuen 
uns, dass das Jahreskolloquium dieses Graduiertenkollegs im Rahmen der CURAC stattfindet, 
so dass die spannenden Entwicklungen in Heidelberg in größerem Rahmen bekannt gemacht 
und diskutiert werden können. 

Gestatten Sie uns einige Anmerkungen zum Tagungsprogramm der CURAC im engeren Sinn: 
55 Beiträge sind eingereicht worden. Aus der Begutachtung ergab sich die Annahme von 46 
Beiträgen, wobei 36 als Vortrag akzeptiert werden konnten. Insgesamt 54 Gutachter (Mit-
glieder und die Vorsitzenden des Programmkomitees) waren an der Begutachtung beteiligt. 
Im Mittel wurde jeder Beitrag von drei Gutachtern bewertet. Bei starker Diskrepanz von Ein-
zelgutachten wurden zusätzliche Erläuterungen angefragt bzw. durch das Programmkomitee 
zusätzliche Gutachten erstellt. Alle Beiträge, über die aufgrund der Gutachten nicht sicher 
entschieden werden konnte, wurden von mindestens einem der Vorsitzenden des Pro-
grammkomitees noch einmal gründlich gelesen und in einer Telefonkonferenz intensiv dis-
kutiert. Um den Autoren die Möglichkeit zu geben, die sehr konstruktiven Gutachterkom-
mentare adäquat einarbeiten zu können, wurde die Seitenzahl für die finale Version einiger 
Beiträge im Tagungsband auf fünf Seiten erhöht. Im Einzelfall sind die Entscheidungen sicher 
streitbar, wir hoffen aber, dass der Prozess als transparent und fair wahrgenommen wird. 

Wir freuen uns darauf, Sie auf der diesjährigen Jahrestagung der CURAC in Düsseldorf be-
grüßen zu dürfen und verbleiben mit freundlichen Grüßen, 

 

Oliver Burgert, Lueder Kahrs, Bernhard Preim, Jörg Schipper 
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