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Ali CEYLAN 1

OFTALMOLOJİK CERRAHİDE ROBOTİK 
TEKNOLOJİ

GIRIŞ

Yeni teknolojilerin klinikte kullanıma girmesi ile artmış verimlilik, etkin-
lik, güvenlik ve yetenek sağlanmaktadır. Robotik teknoloji, klinikteki olumlu 
etkileri nedeniyle tıbbi cihaz endüstrisinde en hızlı büyüyen sektörlerden biri 
haline gelmiştir. Özellikle oftalmolojiye yönelik olan yeni cihazlar, insanüstü 
el becerisini kolaylaştırmayı amaçlayarak, aksi takdirde imkansız kabul edilen 
cerrahi adımların gerçekleştirilmesine veya tekrarlayan görevleri otomatikleş-
tirmeye olanak tanır (1).

OFTALMOLOJIK CERRAHIDE ROBOTIK TEKNOLOJI

Sağlık hizmetlerinde mevcut maliyetleri düşüren trendlerde, bu teknolojik 
devrimin kabul edilmesi zor olmaktadır. Sağlık hizmeti verenler, hastalar ve 
hastane yöneticileri arasında robotik cerrahi algıları, beklentileri ve klinik so-
nuçları arasında bir tutarsızlık mevcuttur. Bu zorluklara rağmen robotik tekno-
lojinin yüksek hassasiyet gerektiren alanlarda giderek daha fazla kullanılacağı-
na dair çok az şüphe vardır (2). Artan cerrahi süre ve maliyet robotik cerrahiyle 
ilgili endişelerdir. Oftalmoloji için robotik sistemlerin tasarımında uygulanan 
çeşitli stratejiler bu endişeleri sınırlayacaktır.

Tarihsel olarak, bu alandaki yeniliklerin çoğu ya tekli görevleri yerine getir-
meye ya da cerrahilerin teknik olarak zor kısımlarına yardımcı olmaya odak-
lanmıştır. En eski örneklerden biri, 1980’lerin sonunda Fransa’da geliştirilen 
bir mikro manipülatördü. Bu cihaz, giriş noktalarındaki translasyonel kuv-
vetlerden kaynaklanan doku hasarını önlemek için göz içi cerrahisinde temel 
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ca OCT’ den veya robotik sistemle sıkı bir şekilde entegre edilmiş ve doğru bir 
şekilde kaydedilmiş başka bir görüntüleme sisteminden gelen iyileştirilmiş geri 
bildirimlerle gerçekleştirilebilir. Çoklu duyusal geri bildirimle tamamlanmış, 
sürükleyici ve artırılmış gerçeklik kokpitlerine sahip cerrahi sistemler tasar-
lanmaktadır. Bu tür entegre artırılmış gerçeklik sağlayan görüntü ekranları, ek-
siksiz göz içi cerrahi prosedürleri gerçekleştirmenin güvenliğini ve etkinliğini 
arttıracaktır (19).

SONUÇ

Oftalmolojik cerrahide robotik teknolojinin uygulamaya dahil edilmesi 
artmış görselleştirme, yüksek hassasiyet ve manevra kabiliyeti sağlamıştır. Bu 
avantajlar doğal olarak cerrahi prosedürlerin hem güvenliğini hem de etkinli-
ğini arttırmakta ve şu anda gerçekleştirilemeyen veya gerçekleştirilmesi imkan-
sız olan tamamen yeni cerrahi prosedürlerin olasılığını vaat etmektedir. Uzak 
gelecekte, yapay zeka tarafından yönlendirilen oftalmolojik robotik sistemlerin 
bir insan cerrahtan herhangi bir girdi olmaksızın cerrahi kararlar alma yetene-
ğine bile sahip olabileceği düşünülmektedir.
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