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Vorwort 

Liebe Leserinnen und Leser,  liebe Teilnehmerinnen und Teilnehmer der 10.  Jahrestagung der Deut‐
schen Gesellschaft für Computer‐ und Roboterassistierte Chirurgie e.V. (CURAC), liebe Mitglieder und 
Förderer der CURAC Gesellschaft. Wir freuen uns, dass Sie ein Exemplar des Tagungsbandes in Ihren 
Händen halten, um sich über die neuesten Ergebnisse aus dem CURAC Umfeld zu informieren. Bevor 
Sie sich nun  in das  Inhaltsverzeichnis vertiefen und nach Beiträgen aus  Ihrem  Interessensgebiet su‐
chen, möchten wir an dieser Stelle noch einmal kurz auf den „Geist“ der CURAC hinweisen. 

Die Gesellschaft hat sich u.a. die Ziele gesetzt, die Fortbildung der Mitglieder und des Nachwuchses 
zu  fördern, die Beziehungen zwischen medizinischen und  technisch‐naturwissenschaftlichen Gebie‐
ten  sowie  zu  den  in‐  und  ausländischen  Fachgesellschaften  herzustellen  bzw.  zu  festigen  und  die 
Netzwerkbildung  unter  den  Mitgliedern  zum  wissenschaftlichen  und  praktischen  Erfahrungsaus‐
tausch zu fördern bzw. zu unterstützen. Wichtig erscheinen uns vor allem die Förderung des Nach‐
wuchses und der interdisziplinären Kommunikation und genau dafür bietet sich die CURAC Jahresta‐
gung an.  Junge Nachwuchswissenschaftlerinnen und  ‐wissenschaftler  sollen die Gelegenheit erhal‐
ten,  ihre  aktuellen  Ergebnisse  der  „Community“  zu  präsentieren  und  in  anregenden Diskussionen 
neue Ideen zur Fortführung ihrer Arbeit mit nach Hause zu nehmen.  

Organisations‐ und Programmkomitee der CURAC haben sich auch dieses  Jahr wieder bemüht eine 
ausgewogene  Balance  zwischen  klinisch  relevanten  Fragestellungen  und  methodisch‐technischen 
Beiträgen herzustellen. Der Auswahlprozess ist dabei nicht immer einfach, weil die Motivation, einen 
Beitrag  für  die  CURAC  Jahrestagung  zu  verfassen, natürlich  auch  davon  abhängt, welchen Nutzen 
man selbst aus solch einer Publikation ziehen kann. Betreibt man einen hohen Aufwand für eine Stu‐
die oder die Entwicklung eines neuen Verfahrens, dann sucht man sich ein vielzitiertes Journal. Einen 
hohen Impactfaktor weist der CURAC Tagungsband leider nicht auf, doch gerade der interdisziplinäre 
Austausch im Rahmen der CURAC Jahrestagung hat einen großen Impact auf zukünftige Entwicklun‐
gen. Junge, motivierte Wissenschaftlerinnen und Wissenschaftler werden mit klinischen Problemstel‐
lungen, innovativen Ideen und natürlich mit der Begeisterung ihrer fachlichen Betreuer auf relevante 
Themen  von  morgen  angesetzt.  Die  Medizintechnik  ist  und  bleibt  ein  wichtiger  Markt  in  dem 
Deutschland weltweit eine führende Rolle einnimmt. 

Im Vergleich zu anderen Fachtagungen legt die CURAC großen Wert auf Interdisziplinarität zwischen 
klinisch  relevanten  Fragestellungen  und  technisch‐naturwissenschaftlichen Methoden.  In  gewisser 
Hinsicht  ist  das  ein  Spagat  aufgrund  der  sehr  heterogenen  Zielgruppe.  Es wird  über medizinische 
Problemstellungen berichtet, die bislang noch zu unbefriedigenden Ergebnissen führen und es wer‐
den computergestützte Verfahren vorgestellt, mit denen solche Probleme möglicherweise einfacher, 
schneller oder genauer gelöst werden können. Die CURAC bietet ein Forum, das einen offenen und 
kreativen  interdisziplinären Dialog ermöglicht – den Dialog zwischen allen  Interessierten am Thema 
computer‐ und  roboterassistierte Chirurgie beziehungsweise Therapie – und auch unkonventionelle 
Lösungsansätze  erlaubt,  solange  sie  einer  klaren  klinischen Motivation  folgen  und  zielführend  er‐
scheinen. Einfachheit und Klarheit zählen hierbei oft mehr als ausgeprägtes „Fachchinesisch“. In die‐
sem Sinne, lassen Sie sich doch einmal von Beiträgen inspirieren, die normalerweise nicht auf Ihrem 
„Radar“ sind – vielleicht kommen auch Sie auf neue Gedanken oder Ideen. 

Das Organisations‐ und Programmkomitee ist sich sicher, Ihnen auch dieses Jahr wieder ein vielfälti‐
ges und anregendes Programm mit interessanten Fachbeiträgen, Workshops und Tutorials, assoziier‐
ten Veranstaltungen, unterhaltsamen und  inspirierenden eingeladenen Vorträgen,  spannenden Ex‐
kursionen und natürlich einer gemütlichen Abendveranstaltung zu bieten. In diesem Zusammenhang 
möchten wir Sie noch auf eine Neuerung hinweisen. Von den Gutachtern der eingereichten Manu‐
skripte wurden bereits vorab Empfehlungen zur Nominierung auszeichnungswürdiger Beiträge aus‐
gesprochen. Alle nominierten Autoren werden eingeladen, ihre Arbeiten in ausführlicherer Form zur 
Publikation im Springer Journal of Computer Assisted Radiology and Surgery einzureichen. Des Weite‐
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ren wurden fünf Beiträge für die Präsentation  in einer sogenannten Best‐Paper Session ausgewählt. 
Diese Beiträge stehen zur Abstimmung  für den diesjährigen CURAC Best‐Paper Award, der von der 
KUKA Roboter GmbH gestiftet und im Rahmen der Abendveranstaltung verliehen wird.  

Wir danken an dieser Stelle allen Autoren  für die Einreichung  ihrer Arbeiten, den Mitgliedern des 
Programmkomitees und allen Gutachtern für die Bewertung und Auswahl der Beiträge, den Sitzungs‐
leitern für ihre Bereitschaft zur Moderation, allen Sponsoren und der Firma KUKA für die Bereitstel‐
lung eines Preisgeldes. Ein besonderer Dank geht natürlich auch an das Organisationsteam vor Ort, 
das allen Teilnehmern eine angenehme Tagung mit reibungslosem Ablauf ermöglicht hat. 

Wir wünschen  Ihnen einen  inspirativen  Informationsaustausch, viel Spaß und natürlich einen ange‐
nehmen Aufenthalt in Magdeburg. 

 

Magdeburg, im September 2011 

Oliver Burgert, Jörg Schipper, Stefan Zachow 
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