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La siguiente tabla muestra el conjunto de primitivas que se han implementado en el
aspirador auténomo. La tabla incluye el nombre de la primitiva, el conjunto de entradas
necesarias para su ejecucion, el nivel de abstraccién y una descripcion de su
funcionalidad. Las primitivas se organizan jerarquicamente en funcion de su nivel de
abstraccion, desde acciones elementales de control hasta primitivas de tarea que
encapsulan comportamientos quirdrgicos.

Tabla 1. Conjunto de primitivas del aspirador auténomo robético

# Primitiva Entrada Nivel Descripcion

1  Insercidén (P, Ty) Bajo Insercion de la herramienta en la cavidad
abdominal a través del punto de fulcro.

2 Extraccion (P, Tr) Bajo Extraccién de la herramienta en la cavidad
abdominal a través del punto de fulcro.

3 Movimiento (Pr, Pe,Tr) | Bajo Movimiento del brazo robético para posicionar

RCM la herramienta en una posicion deseada,
respetando las restricciones de movimiento
impuestas por el punto de fulcro.

4 Aspiracioén Bool Bajo Activacion y desactivacion de la funcion de
aspirado de aspiracion en funcién de una
entrada booleana.

Parada Bool Intermedio | Detencidén del sistema completo, tanto del

emergencia movimiento de la herramienta como de la
funcion de aspiracion.

Movimiento Vy Intermedio | Movimiento de la punta de la herramienta en

asistido funcion de la velocidad de un dispositivo
haptico. Esta primitiva hace uso internamente
del movimiento alrededor del punto de fulcro
(primitiva 1).

Generador (4p,Cp)  Intermedio Generacidn de trayectorias para limpiar la

trayectorias zona de sangrado, dado el area y el
centroide.

Guiado (Pr,{Pp})  Alto Guiado de la herramienta (aspirador) para

aspirador limpiar la zona de sangrado en funcidén de la
posicién objetivo y el conjunto de
obstaculos presentes en el éarea

intraoperatoria, siguiendo una estrategia de

navegacion auténoma basada en campos

potenciales.
* Pr = Posicion deseada (x, y, z) de la punta de la herramienta; P = Posicidn (x, y, z) del punto de
fulcro respecto del efector final del brazo robético; T = Matriz de transformacion entre la punta
de la herramienta y el efector final del brazo robdtico; Vy = Velocidad del efector final del
dispositivo haptico; Bool = Variable booleana; Ay = Area de la zona de sangrado detectada; Cy =
Centroide de la zona de sangrado detectada; {P,} = Posicién (x,y,z) de los obstaculos
encontrados en el area intraoperatoria.
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