ROBOTIK CERRAHI
TEKNOLOZJISININ GELISIMI
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GiRiS

Teknolojik ilerleme nedeniyle, tibbi robotlarin arastirilmasi ve gelistirilmesi,
cerrahi operasyonlar da dahil olmak tizere tibbi prosediirlerin gerceklestirilme
bigiminde devrim yaratti. Bu muazzam ilerleme, yalnizca aktiiatorler, sensor-
ler, kontrol sistemleri ve malzemeler dahil olmak tizere teknolojik ilerlemeye
degil, ayn1 zamanda daha yiiksek ¢oziiniirliikler ve manyetik goriintiileme gibi
tibbi uygulamalar i¢in goriintilleme sistemlerinin biiytimesine de atfedilebilir
[ 1 ]. Robotik sistemlerin yardimiyla basariyla gerceklestirilen tibbi prosediirle-
rin yaygin olarak kabul edilmesi, yar1 otonom veya robot destekli bir prosediirle
sadece bir robot tarafindan gergeklestirilen bir prosediirii uygulamak isteyen bi-
reylerin sayisinda artisa yol agmuistir. Bu da tibbi robotik alaninin hizla ilerleme-
sine yol agmaktadir.

Robotlar, genel olarak, belirli bir dizi basit veya karmagik gorevi insan yardi-
mu ile veya yardimi olmadan gerceklestirmek {izere programlanabilen makineler
olarak tanimlanir. Robotik yardimi kullanmanin bir avantaji, hassasiyet ve dog-
ruluk odakl: yiiksek hizli hareket gerektiren gorevleri gergeklestirmek igin prog-
ramlama yetenegidir. Robotlar ayrica kuvvet uygulamasi gerektiren gorevleri de
yipranmadan yerine getirebilirler. Yiiksek bedel dahil robotik sistemlerin kulla-
nimu ile ilgili dezavantajlardan bazilari, biiyiik uzay diizgiin boyle 6ncesinde kul-
lanima [doktorlar ve klinik personeli olarak operatorleri egitmek icin, stk bakim
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Robotik Cerrahi Teknolojisinin Gelisimi

Robotik alani, teknolojinin hizli ilerlemesiyle birlikte siirekli gelismekte-
dir. Buna ragmen, robotlarin tipta uygulanmasi ancak son otuz yilda ortaya ¢ikti
ve bu nedenle kesfedilmemis bir alan olmaya devam ediyor. $u anda bir¢ok ro-
botik sistem mevcuttur ve tibbi prosediirlerde kullanilmaktadir, ancak bu sis-
temler hakkinda heniiz yeterli veri bulunmamaktadir. Ne olursa olsun, robotik
sistemlerin tip alanina girisinin, tibbi prosediir yontemleriyle birlikte tiim tibbi
alet ve robot endiistrisini 6nemli 6lgiide etkiledigi aciktir [ 66 ].

Hepsi olmasa da, su anda mevcut olan robotik sistemlerin ¢ogu, yalnizca tib-
bi prosediirler sirasinda robotik yardim islevi goriir ve ek ozellikler (el hareket-
lerini filtreleme veya kuvvet 6l¢ekleme gibi) saglayarak hastalar i¢in bir kilavuz
mekanizma veya giivenlik ag1 gorevi goriir; ancak tam otomatik robotik cerrahi
heniiz miimkiin degil. Gelecekte, cerrahlarin bulunmasina veya denetleyici bir
role sahip olmasina gerek kalmadan ameliyat yapabilen Yapay Zeka ile ¢aligan
robotik sistemler mevcut olabilir. Béyle bir 6rnek, Cindeki Tsinghua Universi-
tesi tarafindan gelistirilen ve 2017de Cin’in Tibbi Lisanslama Sinavinda (gegme
kriteri—360/600) 456/600 puan alan Robot Xiaoyidir [ 1, 24 ].

Tibbi robotik sistemlerin, belirli bir sistemin faydasina ve avantajlarina ka-
rar veren {i¢ temel teknolojiye sahip oldugu soylenebilir: gériintiileme tekno-
lojisi, navigasyon teknolojisi ve yardimci sistem. Monarch™ Platformu ve Ion
Robot-Assisted Platform gibi yeni sistemlerde goriildiigii gibi, gortintiileme tek-
nolojisinin gelistirilmesi, bu teknoloji prosediirler sirasinda dogrulugu ve kayit
noktalarini gelistirdiginden, mevcut robotik sistemlere 6nemli bir fayda sagla-
yacaktir [ 48 ].

Goz 6niinde bulundurulmas: gereken bir nokta, gen terapisi ve nanorobotik
gibi ¢esitli tibbi ve teknolojik alanlardaki ilerlemeyle birlikte tedavi yonteminin
ciddi degisikliklere ugrayabilecegidir. Tedavi yontemlerini miimkiin oldugunca
kolay ve verimli hale getirmeye ¢alistyoruz. Gelecekte, mevcut tibbi robotik sis-
temleri gegersiz kilabilecek nanoteknolojinin gelisimi olabilir.
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