OZET

FIBER BRAGG IZGARA TABANLI OPTIK SENSORLER ILE CERRAHI BRANSLARDA
KONUM BELIRLEME SISTEMI

Basvuru kenusu bulus, cerrahi branslarda insan vicudunda miidahale etmek istenilen
yerin tam koordinatlarinlinl gergek zamanlCbelirlenmesini saglayan fiber bragg zhara tabanl

optik sensérler ile cerrahi branslarda konum belirleme sistemi ile ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Fiber bragg zgara tabanlCoptik sensorler ile cerrahi branslarda konum belirleme ydntemi

olup, ozelligi;

BilgisayarlCTomografi (BT), MRI ve/veya herhangi bir gérintileme yéntemi (10)
ile gerekli olan verilerin almmas]

Bu veriler ile uygulamada kullanl3cak alete (2) baglCkablonun iginde bulunan
fiber bragg [zharallbptik fiberler {3) ile fiber bragg Zzgara tabanlLbptik sensor
cihaziddan (4) alldan verilerin bir bilgisayar {5) tzerinde kosulan bir yaz[IIh ile bir
ara-yuz kullanl3drak ortustirilmesi ve Land Marklarlnl (12) belirflenmesi

Verilerin  6rtlgtirilmesiyle islem vyaplan boélgede herhangi bir noktanil
pozisyonunun, konumunun vefveya dogrultusunun {11) gercek zamanl[Cblarak
belirlenmesi

MRI, BT ve/veya herhangi bir gériintilemede belirlenen hedef nokta ile uygulama
esnasidaki hedef noktalarlll belirlenerek ortiistiirilen bu verilerin sirekli ve
gergek zamanlhir monitdre (7) vefveya gozlige (9) iki ve/veya li¢ boyutlu olarak
aktarlmas]

Biyopsi ve cerrahi islem esnasidaki doku vef/veya viicut pozisyonunun fiber
bragg referans konumunun (13) cerrahi operasyon yapldn yer ile referans
olusturacak, birlikte hareket edecek sekilde baglanmasCHurumunda operasyon
yapl@n yerin konum degisikliklerinden cerrahi aletin ucunun konumunun ve/veya
dogrultusundaki (11) (12) dederlerin etkilenmeyecek yaplda olmasdir]

islem admilarbOkermesidir.
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TARIFNAME

FIBER BRAGG IZGARA TABANLI OPTIK SENSORLER ILE CERRAHI BRANSLARDA
KONUM BELIRLEME SISTEMI

Bulusun Ilgili Oldugu Teknik Alan

Basvuru konusu bulus, cerrahi branslarda insan vicudunda midahale etmek istenilen
yerin tam koordinatlarilnl gercek zamanlCbelirlenmesini saglayan fiber bragg zhara tabanlO

optik sensérler ile cerrahi operasyonlarda kullan@@bilecek konum belirleme sistemi ile ilgilidir.

Bulusla Ilgili Teknigin Bilinen Durumu (Onceki Teknik)

TR alanbda vicudun herhangi bir bolgesinde bir noktadan baska bir noktaya
ilerlenirken uzayda herhangi bir konum ve/veya dodrultu bulmak igin navigasyon sistemleri
ve sterotaksik sistemler kullanlthaktad[r] Bu sistemler oldukga pahallde sadece viicudun belli
bolgelerinde kullan@@bilmektedir. Bu sistemlerin kullanlhasUesnashda viicutta olusacak
degisikliklere uyum saglamamakta, sadece cerrahi Oncesi veya biyopsi Oncesi veriler
dogrultusunda hekime bilgi vermektedir. Ayrich bu sistemlerde siirekli/gercek zamanlgeri
bildirim olmad@dveya algl@ylcnlnl goriis alan@R engellenme ihtimali nedenleri ile
kullanmlarC$nif(Ralmakta ve kullanmlarinbda zaman kayplar[yasanmaktadrl

Konu ile ilgili olarak WO 2013080070 Al vayd numaralpatent bagvurusu
bulunmaktadlrl S6z konusu patent basvurusu endoskopik cihaz ile cerrahi bir port
yerlestirmek igin thbi gdrintlleme ve dzellikle bir cihaz ve yontem ile ilgilidir. Yéntem, cihaz
ve sistem, gercek zamanlLanatomik verilerle iligkili cerrahi bir alet ile port yerlestirmek igin
temin edilmistir. Endoskopik cihazda fiber optikler bulunur, Fiber optikte bulunan fiber bragg
[zhara sensorleri 3 boyutlu sekil algl@dma igin kullanlmaktadlrl

Konu ile ilgili olarak US 2007156019 Alyaylnl numarallpatent basvurusu bulunmaktad(c]
Sdz konusu patent bagvurusu optik fiberlerde bulunan fiber bragg zfara kullanarak konum
sensdrleri iceren robotik cerrahi sistemi ve cihazOile ilgilidir. Amerika patent basvuru
dokiimanbda agklanan bulustaki cerrahi islemlerde kullanl@n fiber optiklerin icindeki fiber
bragg [zbaralardaki sensor sistemi, cerrahi aletteki her baglant[igin (i boyutlu net pozisyon

ve oryantasyon bilgisi ve bu aletin tim pargalarCikin esleme koordinatSaglamaktadlr]

1
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Bulusun Kisa A¢Klamas[ve Amaglar[]

Bagvuru kenusu bulus, cerrahi branslarda insan vicudunda miidahale etmek istenilen
yerin tam koordinatlarilnl gergek zamanlCbelirlenmesini saglayan fiber bragg [zbara tabanl(d

optik sensorler ile cerrahi branglarda kenum belirleme sistemi ile ilgilidir.

Fiber bragg [zbara tabanlCoptik sensorlerin kullanldGkistem ile cerrahi operasyon
slrdsinba insan viicudunda istenilen yerin tam koordinatlar[bu yere operasyonda kullanl3n
aletin son kullanId§annl konumu ve gerektidinde gidecegi acCie/veya dogrultusu gercek
zamanl|Cbelirlenmektedir. Insan viicudunun belirli bir bdlgesinin gériintiilenmesini saglayan
BilgisayarlCOTomografi (BF), Manyetik Rezonans Gorlntileme (MRI), DICOM ve/veya
herhangi bir géruntileme yéntemi ile elde edilen veriler bir ara-yiiz yazI[[ile ortlstiirdlerek
her bir noktanlnl ger¢ek zamanlCkoordinatlarCbelirlenmekte ve bu belirlenen koordinat ile
yaklasma dogrultusunun 2B vefveya 3B gorintlsti bir monitdrde, projektorde, ekranda

ve/veya gelistirilecek 6zel bir gbzliik yardmida gercek zamanlgoriintiilenmektedir.

Fiber bragg Edara tabanlCloptik sensdrler ile cerrahi bransglarda konum belirleme
sistemi, insan vicudunda biyopsi veya cerrahi islem yapldcak bélgeden cekilen Bilgisayarl[]
Tomografi (BT), MRI ve/veya herhangi bir goriintiileme ydntemi ile albbcak verilerle, fiber
bragg [zhara tabanlCbptik sensdrden allbbn verileri bir algoritma kullanarak 6rtiistiirecek bir
ara-ylz kullanl@rak islem yapldn bélgede herhangi bir noktanln pozisyonunun (konum ve
dogrultu) gergek zamanlClbelirlenmesini, MRI, BT ve/veya herhangi bir gériintiilemedeki
istenen hedef nokta ile biyopsi veya cerrahi girisim esnaslidaki hedef noktalarnflnl
belirlenmesini ve ortastirilen bu verilerin slrekli ve gercek zamanlCbir monitdre ve/veya
gozliige iki ve/veya lic boyutlu aktarlthashl]bu sayede islemi gerceklestiren hekim, insan
viicudunda siirekli/gercek zamanlCblarak kulland@terrahi aletin hangi uzay konumunda ve
oldugunu hareket dogrultusu (agIU ile birlikte bilerek islemi gerceklestirmesine olanak

saglamaktadr]

S6z konusu fiber bragg [gara tabanlCbptik sensérler ile cerrahi branslarda kullan@n
cerrahi aletin, hasta Uzerinde operasyon slrdsinda kolayllkla belirlenebilen referans
noktalar@h gore, konumunu ve agSlnlCdercek zamanlCbelirleme sistemi ile biopsilerde, timdr
cerrahisinde ve kemik iginde doku butiinlligl korunarak ve/veya doku iginde kallnbrak hata

pay[&n aza indirilmektedir.
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Bulugun tercih edilen bir yapldanmas[]

Insan viicudunda (1) biyopsi veya cerrahi islem yaplEcak bélgeden gekilen
BilgisayarlLTomografi (BT), MRI ve/veya herhangi bir gériintileme yéntemi (10) ile
gerekli olan verilerin allnmas[bir bilgisayara (5) allnimas(.]

Bu veriler ile cerrahi operasyonda kullanl@cak cerrahi alete (2) bagdlkablonun icinde
bulunan fiber bragg Zyaral(13) optik fiberler ile fiber bragg ZharaltabanlCbptik
sensor cihazlodan (4) allman verilerin bir bilgisayar (5) Uzerinde kogulan bir yaz[bh
ile bir ara-ylz kullanl3rak ortastirtlmesi ve Land Marklarl (Referans Noktalarhlnl)

(12) belirlenmesi,

Gercek zamanlOelde edilen cerrahi aletin (2) insan viicudunda (1) dokundugu

noktayYe cerrahi aletin dogrultusunu,

Verilerin ~ ortGstUrilmesiyle islem yaplldn bdlgede herhangi bir noktann
pozisyonunun, konumunun ve/veya dodrultusunun (11) fiber bragg referans

koordinat sistemine (13) gére gercek zamanlLdlarak belirlenmesi,

Cerrahi operasyonun yapId@lhedef bdlgenin MRI, BT ve/veya herhangi bir goriintii
(10) ile biyopsi veya cerrahi girisim esnashiaki cerrahi aletin ucunun deddigi nokta
ve aletin dogrultusunun &rtiistiiriildigl verilerin stirekli ve gergek zamanlColarak bir

monitére (7) ve/veya gozlide iki ve/veya (¢ boyutlu (8) (9) olarak aktarltas]

islem admlarDOkermesidir.

Bulusun tercih edilen bir diger yapllanmasJkemik ve/veya doku igindeki konumun

cerrahi esnada goz ile veya mikroskop ile gdremedidimiz alanlarda cerrahi aletlerin (2)

konumunun, koordinatlarlnl ve gidecedi acllnl (11) gergek zamanl bilinmesidir.

Bulusun tercih edilen bir diger yapI@anmas[Jbiyopsi veya cerrahi islem esnashda A

noktasinda B noktaslnb ilerlerken karsimza g¢lkhbilecek énemli yapldrdl monitdr (7) ve/veya

g6zIliik aracflle gercek zamanl[2 ve/veya 3 boyutlu olarak gorsel algl@nmaslidirl(8) (9).

Bulusun tercih edilen bir diger yap@nmaslbiyopsi ve cerrahi islem esnas(iklaki doku

vefveya vucut pozisyonunun fiber bragg referans konumunun (13) cerrahi operasyon yaplan

yer ile referans olusturacak, birlikte hareket edecek sekilde baglanmasC]durumunda

operasyon yaplldn yerin konum dedisikliklerinden cerrahi aletin ucunun konumunun ve/veya

dogrultusundaki (11) (12) dederlerin etkilenmeyecek yaplda olmas(dir]
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Bulugun tercih edilen bir dider yapl@nmas[]doku ve/veya kemik iginde ilerlerken
dokunma duyusunun bu isleme katlas(igin dnerilen sistemin haptik cihazl kullan(thasha

olanak saglamas/dlr]

Bulusu AgKlayan Sekillerin Tanmlar(

Bu bulusla gelistirilen saglayan fiber bragg Zbhara tabanlCbptik sensorler ile cerrahi
branslarda konum belirleme sisteminin daha iyi acklanabilmesi igin hazldanan sekil asadda
acklanmaktadlcl

Sekil 1- Fiber bragg EZgara tabanlChptik sensdrler ile cerrahi branslarda konum belirleme

sistemi

Bulusu Olusturan Unsurlard/K(smhlar@/Parcalard Tanmlar(

Bu bulusla gelistirilen fiber bragg Ehara tabanlCoptik sensorler ile cerrahi branglarda
konum belirleme sisteminin daha iyi acgklanabilmesi icin hazltlanan sekillerde yer alan
parcalar/kmlar/unsurlar ayrUayrUnumaralandtih& olup her bir numaranl a¢klamas]
asagda verilmektedir.

Hasta

Operasyonda kullanl3an alet

Fiber Bragg Izgara Yontemiyle Uretilmis Optik Fiber

Fiber Bragg Izgara Cihaz[J

Tashhbilir Bilgisayar

Cerrahi Cihaz (Ornek: Ultrasonik Cerrahi Aspiratér Cihaz[)]

Monitor

3B Gozlik olmadan 2B Monitérden Kenum Takibi (Hekim)

3B G6zlik (3 Boyutlu Goriintileme Cihaz[lile Konum Takibi (Hekim)
10. Goruntiileme cihaz[]

W e NSO WABNR

11. Cerrahi Aletin Ucunun Konumunu (X, Y, Z) ve Aletin Dogrultusunu Gosteren (8x,
0y, 0z) Koordinat Sistemi.
12. Land Marklar (Referans Noktalar[UKoordinat Sistemi

13. Referans Koordinat Sistemi
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Bulusun AyrntiTAc¢Klamas[]

Bagvuru konusu bulus, cerrahi branslarda insan vicudunda (1) mudahale etmek
istenilen yerin tam koordinatlarilidl (11) gergek zamanl[belirlenmesini saglayan fiber bragg
[zgara tabanlCbptik sensérler (3) ile cerrahi branglarda konum belirleme sistemi ile ilgilidir.
Sdz konusu fiber bragg [Zara tabanlCloptik sensérler (3) ile cerrahi branglarda konum
belirleme sistemi; cerrahi operasyonun yapld@Chastay[1(1), u¢ noktas@il konumu ve
dogrultusu belirlenmek istenen cerrahi operasyonda kullanl@n aleti (2), sekil degistirme
miktarlb gore yansElclklarCdegisen optik fiberi (3), fiberlerden (3) yansian dalga boylarnl]
algl@yarak fiberlerin (3) baglbulundudu cerrahi operasyonda kullanl@n aletin (2) uc noktasO
ve dogrultusunun (11) uzaydaki pozisyonunu fiber bragg kablusunun sabitlendigi referansa
(13) gore gosteren fiber bragg Ebara cihazlbl}4), BT, MRI ve/veya dider goérintileme
yontemleri (10) ile elde edilen verilerle fiber bragg Zhara cihazlan (4) gelen verileri Land
Mark (referans noktalarmbh) gore (12) cakistkan ve kullanlara yiziinin bulundugu
taghbbilir bilgisayarCX5), BT, MRI ve/veya diger gdriintlleme yontemleri ile elde edilen
verilerle Fiber Bragg Zbara cihazinban (4) gelen verileri ¢akgtldrak elde edilen verilerin 2
veya 3 Boyutlu gorintilendigi 3B gozlidl (3 Boyutlu ve ayn[kamanda gercek ortam(Dl da
gbrilmesini saglayan gorintileme cihaz(9), BT, MRI ve/veya dider gériintiileme yontemleri
(11) ile elde edilen verilerle fiber bragg [ZYara cihazldan (4) gelen verileri Ortlstirerek elde
edilen verilerin 2 veya 3 boyutlu (8) gérintilendigi monitéril (7), icermektedir.

Fiber bragg Zdara tabanlCoptik sensorler ile cerrahi branslarda konum belirleme sistemi
ile insan viicudunda (1) biyopsi veya cerrahi islem yaplldcak bdlgeden ¢ekilen Bilgisayarl(]
Tomaografi (BT), MRI vefveya herhangi bir gorintileme yontemi (10) ile gerekli olan veriler
allnmaktadlr] Bu veriler ile cerrahi operasyonda kullanl@cak alete (2) baglkablonun icinde
bulunan fiber bragg EbaralCbptik fiberler (3} ile fiber bragg EbaralCtabanlCbptik sensor
cihazlodan (4) allmbn veriler bir bilgisayar (5) lzerinde kosulan bir yaz[m ile Land Mark
(referans noktalarQ] (12) kullanldrak &rtustiirilmektedir. Verilerin &rtlstirilmesiyle islem
yaplan bolgede herhangi bir noktanil pozisyonu (konum ve dogrultu) (11) gercek zamanl
olarak belirenmektedir. MRI, BT ve/veya herhangi bir goriintlilemedeki istenen hedef nokta
ile biyopsi veya cerrahi girisim esnasidaki hedef noktalarlnl belirlenmesi ve drtistirilen bu
veriler stirekli ve gergek zamanl[bir monitdre (7) ve/veya gozlide (9) iki ve/veya (g boyutlu
olarak aktarlhaktadlrl Bu sayede islemi ger¢eklestiren hekim (8), insan vicudunda
strekli/gercek zamanlCdlarak hangi konumda oldugunu hareket dogrultusu ile birlikte bilerek
operasyon iglemini basarfyla gergeklestirmektedir. Biyopsi ve cerrahi islem esnasibida doku

ve/veya viicut pozisyonunun degisikliklerinden sistemin etkilenmemektedir.
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Hekimin (8) kemik ve/veya doku igindeki konumun (11) cerrahi esnada goz ile veya
mikroskop ile géremedigi alanlarda operasyonda kullanlan cerrahi aletlerinin (2) konumu,
gidecegi ac[Ve koordinatlarCta gergek zamanl[belirlenmektedir. Belirlenen cerrahi aletlerin
(2) koordinatl1gidecedi ac[ve konumu siirekli ve gercek zamanlCbir monitdre (7) ve/veya
gozlige (9) iki ve/veya (¢ boyutlu olarak aktarlhaktadlrl Doku ve/veya kemik iginde
ilerlerken dokunma duyusunun bu isleme katlhas(d icin dokunma duyusunun

sanallasticIthas il gerceklestiren haptik cihaz kullanlhasCda séz konusudur.

BT ve/veya MRI gériintllerinde (10) saptanarak allbbcak 3 veya daha fazla Land Mark
{12) (herhangi bir gseyin yerini gdsteren isaret) isaretlenmektedir. Bu Land Marklar biyopsi
veya cerrahi islemler esnasinda isaretlendigi takdirde istenilen her noktaya stirekli bilgi akI]
esliginde gercek zamanlOolarak sorunsuzca ulaslhaktaditl Olusan bu sirekli bilgi ak(s[]
monitdr (7) ve /veya gozliije (9) iki ve/veya (ic boyutlu aktarlthhas[horsel olarak gercek
zamanlCdlarak operasyon islemini gergeklestiren hekime (8) bliylik kolaylklsunmaktad(t]

Onerilen sistem t[A alanida bir ilk olmakla beraber, hekime siirekli geri bildirim
yaparak, islemler esnasiida gercek zamanlCbir navigasyon saglamaktadl Ayrich hekim (8)
istedigi anda gozle ve/veya mikroskop altlbda goremedidi dokuda nerede veya hangi konum
ve koordinatlarda oldugunu (g boyutlu olarak monitér (7) ve/veya gozlik (9) ile

gdrebilmektedir.

Fiber bragg [zhara tabanlLoptik sensérler ile cerrahi branslarda konum belirleme sistemi
ile gerceklestirilen cperasyonun siresi klshlmakta, operasyonlarl basaribhJartmakta,
dnceden planlanan operasyona uygun olarak operasyonlar gergeklestiriimekte ve cerrahi

esnada hasta ve gallsanlar(nl siirekli maruz kald@@ILT kollu skopi cekim sayls[dzalmaktadir]
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