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Der OP-Saal der Zukunft?



State of the Art
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© Olympus

© Wolf



State of the Art 
- Probleme/Herausforderungen -

� Herstellerspezifische Lösungen
� Eingeschränkte

� Modularität
� Flexibilität
� Austauschbarkeit

� Offene Standards fehlen (Definition und Validierung)!
� Abhängigkeit von Kliniken und auch KMUs von 

(großen) Anbietern
� Innovationen
� Optimierungen

� Belastungen und Risiken durch inkonsistente Mensch-
Maschine-Interaktionskonzepte



Ziele & Schwerpunkte

� Smart Networks für 
Medizinprodukte

� Mensch-Maschine-
Interaktion mit vernetzten 
Systemen

� Standardisierung und 
Risikomanagement
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Smart Networks für 
Medizinprodukte

� SOA-basierte Integration
� Medizinprodukte als Dienste
� Datenintegration
� Telemonitoring &-Consulting
� OSCB

� „ Plug-and-Play“-Integration
� Schnittstellen

� Herstellerunabhängig, 
flexibel und modular C-Bogen

Ultraschall

Bildgebung

C-Bogen

Ultraschall

C-BogenC-Bogen

UltraschallUltraschall

Bildgebung Tracking
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KIS, OP-Dokumentation

© Oehm & Rehbein © Philips

KIS, OP-Dokumentation

© Oehm & Rehbein
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Mensch -Maschine Interaktion

� Dynamische situationsabhängige 
Workflowadaption

� Entwicklung und Validierung
innovativer und standardisierter 
Mensch-Maschine-
Interaktionskonzepte 

� Informationsdarstellung
� Entscheidungshilfen
� Augmented Reality

� Usability vernetzter Medizinsysteme

� Effizienz und Effektivität
� Benutzungssicherheit
� Akzeptanz



Risikomanagement & 
Standardisierung

80001-1



Risikomanagement & 
Standardisierung

� Standardisierung
� Schnittstellen & 

Protokolle
� Adaptierbare 

Medizingeräte-Profile

� Risikomanagement
� Adaptiver medizinischer 

Systeme
� IT-Sicherheit vernetzter 

Systeme
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Lösungsstrategie & 
Ergebnistransfer

� Enge Vernetzung zwischen Kliniken und Industrie
� Nationale & Internationale Standardisierung von 

Protokollen und Schnittstellen
� Tests und Evaluierung in einer 

Demonstrationsumgebung
� Umsetzung der entwickelten Technologien in 

Produkten der Partner
� Referenzimplementierungen in den beteiligten 

Kliniken mit unterschiedlichen Versorgungsprofilen


