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GIRIS

Yeni teknolojilerin klinikte kullanima girmesi ile artmis verimlilik, etkin-
lik, giivenlik ve yetenek saglanmaktadir. Robotik teknoloji, klinikteki olumlu
etkileri nedeniyle tibbi cihaz endiistrisinde en hizli bityiiyen sektorlerden biri
haline gelmistir. Ozellikle oftalmolojiye yonelik olan yeni cihazlar, insaniistii
el becerisini kolaylagtirmay1 amaglayarak, aksi takdirde imkansiz kabul edilen
cerrahi adimlarin gergeklestirilmesine veya tekrarlayan gorevleri otomatikles-
tirmeye olanak tanir (1).

OFTALMOLOJiK CERRAHIDE ROBOTIK TEKNOLOJI

Saglik hizmetlerinde mevcut maliyetleri diisiiren trendlerde, bu teknolojik
devrimin kabul edilmesi zor olmaktadir. Saglik hizmeti verenler, hastalar ve
hastane yoneticileri arasinda robotik cerrahi algilari, beklentileri ve klinik so-
nuglari arasinda bir tutarsizlik mevcuttur. Bu zorluklara ragmen robotik tekno-
lojinin ytiksek hassasiyet gerektiren alanlarda giderek daha fazla kullanilacagi-
na dair ¢ok az siiphe vardir (2). Artan cerrahi siire ve maliyet robotik cerrahiyle
ilgili endiselerdir. Oftalmoloji i¢in robotik sistemlerin tasariminda uygulanan
cesitli stratejiler bu endiseleri sinirlayacaktir.

Tarihsel olarak, bu alandaki yeniliklerin ¢ogu ya tekli gorevleri yerine getir-
meye ya da cerrahilerin teknik olarak zor kisimlarina yardimci olmaya odak-
lanmustir. En eski 6rneklerden biri, 1980’lerin sonunda Fransada gelistirilen
bir mikro manipiilatérdii. Bu cihaz, giris noktalarindaki translasyonel kuv-
vetlerden kaynaklanan doku hasarini 6nlemek i¢in goz ici cerrahisinde temel
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ca OCT’ den veya robotik sistemle siki bir sekilde entegre edilmis ve dogru bir
sekilde kaydedilmis bagka bir goriintilleme sisteminden gelen iyilestirilmis geri
bildirimlerle gerceklestirilebilir. Coklu duyusal geri bildirimle tamamlanmus,
stirtikleyici ve artirilmis gergeklik kokpitlerine sahip cerrahi sistemler tasar-
lanmaktadir. Bu tiir entegre artirilmis gergeklik saglayan goriintii ekranlari, ek-
siksiz g6z i¢i cerrahi prosediirleri ger¢eklestirmenin giivenligini ve etkinligini
arttiracaktir (19).

SONUC

Oftalmolojik cerrahide robotik teknolojinin uygulamaya dahil edilmesi
artmis gorsellestirme, yiiksek hassasiyet ve manevra kabiliyeti saglamistir. Bu
avantajlar dogal olarak cerrahi prosediirlerin hem giivenligini hem de etkinli-
gini arttirmakta ve su anda gergeklestirilemeyen veya gerceklestirilmesi imkan-
s1z olan tamamen yeni cerrahi prosediirlerin olasiligini vaat etmektedir. Uzak
gelecekte, yapay zeka tarafindan yonlendirilen oftalmolojik robotik sistemlerin
bir insan cerrahtan herhangi bir girdi olmaksizin cerrahi kararlar alma yetene-
gine bile sahip olabilecegi diisiiniilmektedir.
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