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Das Lasersystem Femto LDV wird fiir chirurgische Eingriffe am Auge ein-
gesetzt. Das fiir die Applikation am Patienten notwendige Handstiick ist
im alltaglichen Gebrauch mechanischen Belastungen ausgesetzt, welche
auf einem bestehenden Priifstand nicht simuliert werden kénnen. Aus
diesem Grund wurde in dieser Arbeit eine zusdtzliche Testeinrichtung ent-
wickelt, um die relevanten Belastungsfdlle abbilden zu kénnen.

Ausganglage Umsetzung

Die Firma Ziemer Ophthalmic Systems AG entwickelt Da die méglichen Belastungen auf das Handstuick
und vertreibt Lasersysteme fiir chirurgische Eingriffe nicht spezifiziert sind, wurden in der vorangegange-
am Auge. Ein Produkt ist der auf Femto- Laser basierte  nen Projektarbeit Belastungsfalle definiert und Mes-

Femto LDV. Ein wichtiger Bestandteil ist das Hand- sungen mittels eines Beschleunigungssensors durch-
stiick, welches mit einem Spiegelgelenkarm am Laser ~ gefiihrt. Mit dem erarbeiteten Gesamtkonzept kdnnen
angekoppelt ist und fiir die Operation auf dem Auge mit drei Achsen jegliche relevanten Belastungen simu-
positioniert wird. Die Handstlicke des Femto LDV wer-  liert werden. Anhand der im CAD generierten Spezifi-
den in der Produktion vor der Auslieferung auf einem kationen wurde der mechanische Aufbau offeriert und
Handstiickpriifstand eingefahren und getestet. Dabei bestellt. Die bendtigten Antriebe werden mit beste-
werden die Antriebe der Optik bez. ihrer Positionsge-  hender Hardware an den vorhandenen Priifstand an- Michael Leumann
nauigkeit tbergepriift. Wahrend des Gebrauchs des geschlossen. Die Ansteuerung der Testeinrichtung
Handstiicks kénnen mechanische Belastungen auf die-  erfolgt tiber die Priifstandsoftware, in welcher die

se Antriebe wirken und dessen Funktionalitdt beein- Achsen manuell oder mit einem definierten Ablauf
trachtigen. Mit dem aktuellen Priifstand liegt das verfahren werden konnen.

Handstiick wahrend dem Verfahren der Achsen jeweils
in waagrechter Position und entsprechende Einflisse Ergebnisse

auf dessen Antriebe kénnen nicht simuliert werden. Mit der zusatzlich entwickelten Testeinrichtung kén-
nen die relevanten Bewegungen und Belastungen,
Ziel der Arbeit welche im Operationssaal auftreten kénnen, simuliert
In dieser Thesis Arbeit ist eine zusétzliche Testein- werden. Der Aufbau kann «Plug & Play» an den be-
richtung zu erarbeiten, die es ermoglicht, das Hand- stehenden Priifstand angeschlossen und iiber die

stiick des Femto LDV auf entsprechende Belastungen bestehende Software angesteuert werden.
zu testen. Am Schluss der Arbeit besteht ein Prototy-

penaufbau, auf dem erste Tests durchgefiihrt werden

kénnen.

| POSYS Motion MultiAxis nterfacebonrd
| Control 1824 Board Enstufenprir

Aktueller
Handstilckprafstand

Mechanischer Aufbau Hardwaretechnische Intergration

ti.bfh.ch

BSc in Maschinentechnik

VA

BE

BI



