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Das Erreichen einer idealen sta-
tischen und dynamischen Ok-
klusion gepaart mit zufrieden

stellender Ästhetik mit Hilfe direkt ge-
klebter festsitzender Multibracket-Appa-
raturen ist trotz Anwendung vorpro-
grammierter Systeme auch heute noch
äußerst schwierig.
Motor der Entwicklung von Orthorobot®

war das Bestreben, die mit der direkten
Bracketpositionierung verbundenen un-
vermeidbaren klinischen Ungenauigkeiten
wie zum Beispiel Inkongruenzen zwischen
Bracketbasis und Zahnoberfläche, mor-
phologische Variationen, Zahngrößendis-
krepanzen, Positionierungsfehler etc.,
durch den Einsatz von Labor- und Robo-
tertechnik zu minimieren.

Vor allem in der Lingualtechnik ist die in-
direkte Klebetechnik auf Grund anatomi-
scher und technischer Besonderheiten un-
erlässlich. Kombiniert mit der Erstellung
diagnostischer oder virtueller Setups ent-
standen in den letzten Jahren unterschied-
lichste mehr oder weniger exakte Positio-
nierungstechniken.

Was ist Orthorobot®?
Es handelt sich hierbei um ein hochpräzi-
ses computerunterstütztes indirektes
Bracketpositionierungsverfahren, das mit
Hilfe des Industrieroboters RX 60 auf Ba-
sis eines Ziel-Setups arbeitet.
Eine Visualisierung des angestrebten Be-
handlungszieles durch Erstellung eines
diagnostischen Setups liefert einen Ge-

Anspruchsvolle KieferorthopädInnen sind sich einig: Bei kritischer Be-
trachtung orthodontischer Behandlungsergebnisse stellt man fest, dass
trotz größten Bemühens und korrekter behandlungstechnischer wie auch
biomechanischer Vorgehensweise ideale Endergebnisse eher die Aus-
nahme als die Regel darstellen.
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Indirekte Bracket-
positionierung mit
höchster Präzision

Abb. 1 Abb. 2 Abb. 1–3: Klinisches Beispiel 1.
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