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Fir das Tubinger Hands—on-ERCP-Phantom wurde
eine spezielle Sensorik entwickelt, die es ermdglicht,
virtuelle Réntgenbilder des jeweiligen realen Trainings—
objektes (einem normalen oder pathologischen bilio—
pankreatischen System) im Computer zu berechnen
und auf einem Monitor darzustellen. Man kann so
bei dem Hands-on-Training auf ein Rdntgengerat
verzichten und jegliche Strahlenbelastung vermeiden.

Alle Manover bei der Sondierung der Gangsysteme
sind unmittelbar auf dem Monitor zu verfolgen und

zu kontrollieren. Dadurch wird nicht nur die didakti-—
sche Effizienz des Tubinger Hands-on-Phantoms
gesteigert, sondern vor allem auch ein wichtiger

Beitrag zum Strahlenschutz geleistet, insbesondere
fir die Gesundheit der Trainingsteilnehmerinnen.

Mit der Sensorik wird die Lage des Instruments (Papillotom oder
FlUhrungsdraht) in den Gallengadngen und im Pankreasgang erfasst.
Alle Manéver lassen sich in Echtzeit in einem virtuellen Réntgen-

bild verfolgen.

Virtuelles Rontgenbild
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Das virtuelle Réntgengerat kann zudem in allen Bewegungen und
Funktionen eines C—-Bogens gesteuert werden, wobei sich das Bild
des Objektes entsprechend mitverédndert. Die Bedienung erfolgt

Uber ein Steuerpult wie beim realen C-Bogen.

Kontrolle der Endoskop-Begradigung

Um die Duodenoskop—-Spitze prazise steuern zu kdnnen,
sollte das Duodenoskop begradigt sein, d.h. ohne groBen
Bogen an der kleinen Kurvatur des Magens anliegen. Mit
Hilfe der Sensorik kann die Lage des Duodenoskops im
Magen erfasst und das Begradigungsmanéver auf einem
Bildschirm schematisch dargestellt werden.
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Uberpriifung der Kaniilierungsposition

Far eine risikoarme Einfihrung von Instrumenten in die
Papille ist eine optimale Positionierung der Duodeno-
skop-Spitze vor der Papille notwendig. Es wurde ein
Algorithmus entwickelt, der anhand des Duodenoskop—
bildes eine Beurteilung erlaubt, ob Position und Lage
der Endoskop-Spitze fir eine Sondierung geeignet

sind.

Beurteilungskriterien

Gute Position Ungunstige Position




