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Vers une chirurgie moins invasive

Chirurgie générale

Microrobotic Surgery
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Nouveaux enjeux diagnostigues et

thérapeutiques a I’échelle cellulaire

Immunotherapy
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DOT [ Objectifs
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Extension Micro Electronics | Micro GPS Micro Engine Micro Propulsor

Déplacements en 3D avec une précision Localisation en temps reel du
sub-milimétrique micro-robot : « tracking »

Capacité a atteindre des cibles distantes (multi-sites) Invasivité reduite et inocuité sur les tissus
Informations en temps reel sur la région Fonction depbt de « cargo » :

cérébrale cible via capteurs embarques medicament ou outils (ex : micro-électrodes)



Prototypes - Robots

Experimental Setting - Q2 2017




Moteur Linéaire

Moteur Rotatif




Navigation : insertion
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MIMI REVIEW
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Tracking systems for intracranial medical devices: A review
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performance = précision x profondeur

Comparison of the current localisation solutions performance
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iInnocuité = précision x invasivité

Comparison of the current localisation solutions invasiveness versus their position accuracy
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Navigation : Tracking
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Test de motilité :
Mouvement dans les 3 plan de
I’espace. Non destructeur
micro moteur + propulseur
- rotatif
- linéaire (pili)

Hydrogels
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Gélatine Agarose

Propulsion




ROBEAUTE

Propulsion :
Liquide biliaire
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ROBEAUTE

Prochaines étapes :
- essails précliniques
- developpement du skull cap
- plateforme de pilotage

MOM - .
La console permettant de
controler le microrobot

CAP -
Pour Injecter et tracker le
microrobot

DOT 4 ,, 0
Le microrobot | | !

Pitch Deck - Proprietary and confidential




