) PREHLEDOVE CLANKY
MINI-INVAZIVNT A ROBOTICKE VYKONY NA MITRALNI CHLOPNI

pouzivani 2D zobrazeni. Tento problém je  Obr. 6. Minitorakotomicky pristup k mitrdini chlopni (foto NNH): chirurg pracuje na mitrdini chlopni pod
primou zrakovou kontrolou s moZnosti videoasistence

v kardiochirurgii akcentovan hlavné proto,
ze kardiochirurgie je na rozdil od ostatnich
chirurgickych obord, oborem rekonstrukénim
a narazi tak na limity klasické torakoskopie.
Prekonat limitace rigidnich nastrojli se poda-
filo az zavedenim telemanipulacnich (robo-
tickych) systémd, které umoznuji pohyb na
konci torakoskopickych nastroju.

Robotickad technologie byla vyvijena
od 90. let a prvotni impuls vysel z potfeby
armady, kdy zakladni predstavou byla moz-
nost ,operovat” pacienty nastroji, které by
byly ovladany na déalku chirurgem, ktery sedi
v bezpeci zazemi. Pohyby chirurga jsou tak
prendaseny z ovladacich prvki na konce in-
strumentd, které svym pohyby imituji lidské
zapésti (wrist-like). Do celého systému bylo
dale implementovano 3D stereoskopické zob-
razeni, které umoznuje dokonalou orientaci
v prostoru a softwarové odstranéni tfesu ru-
kou. Pfestoze se tedy jednd o telemanipuld-
tory, které prendseji chirurgovy pohyby na
dalku a reprodukuji je v operacni rané, vzilo se
pro tento druh chirurgie oznaéeni roboticka
chirurgie. Pouziti telemanipuldtoru znamena
dalsi posun smérem k jesté vétsi miniinva-
zivité chirurgickych obord, v kardiochirurgii
pak tento pfistup nasel uplatnéni predevsim
v chirurgii mitralni chlopné, kdy prvni ispésny
roboticky zékrok na srdci byl proveden v roce
1997 A. Carpantierem v Pafizi (27), a kratce
poté i zdkrok na mitraini chlopni F. Mohrem
v Lipsku (28). Poté se aktivita v robotické

kardiochirurgii pfesunula do USA a o jeji po-
pularizaci se zasadil predevsim D. Murphy
v Atlanté (29).

V soucasné dobé je komer¢né dostupny

Obr. 8. Roboticky systém da Vinci® (Intuitive Surgical, Mountain View, Calif, USA). A - chirurgickd oviddaci
konzole, B — operacni konzole, C — torakoskopickd véZ (foto Intuitive Surgical)

jediny roboticky systém, a to systém da Vinci®
(Intuitive Surgical, Mountain View, Calif, USA).
Jedna se o ¢tyframenny (3 ramena ovlada-
jici nastroje + 1 rameno pohybujici kame-
rou) operacni systém, ktery se sklada ze tii
komponent, které jsou vzajemné propojeny.
Jednotlivé komponenty systému jsou: chi-
rurgicka ovlddaci konzole, opera¢ni konzole
a torakoskopicka videovéz (Obr. 8). Prostorovy
obraz v chirurgické ovladaci konzoli umoz-
fuje intuitivni ovladani, zejména urceni
polohy nastroju uvnitf téla pacienta a jejich
jemnou manipulaci. Do chirurgické konzole

jsou sdruzeny viechny ovladaci prvky celé-
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