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Da Vinci Xi, so

INTRODUCTION

- Nouvelle approche pour des
operations complexes et
mini—-invasive

- Révolution de la chirurgie par une
precisions et des résultats
post-opératoire inégalees

- Elargissement du domaine du
possible grace a de nouvelles
technologie
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O1| DESCRIPTION TECHNIQUE

CONSOLE DE CONTROLE CHARIOT PATIENT TOUR DE VISION



CONSOLE DE CONTROLE

Utilisation de la technologie
Vision 3D HD, et grossissement jusqu’a 10x d’imagerie par fluorescence Firefly



Manettes de contrdéle, Da Vinci 5

Traitements des signaux
encodes par les manettes

e Algorithmes de reduction
d’amplitude des
mouvements

e Algorithmes de filtrage des
tremblements

e Algorithmes de controle
predictifs des trajectoires



CHARIOT PATIENT

- Alliage leger d’aluminium et de titane

- 4 dégrés de mobilite pour les bras

- 3 degres de mobilité pour les systemes endowrist
- 1degre de plus (prehension) pour les saisis

- Precision allant de 5 a 10 microns

SYSTEME ENDOWRIST

BRAS ROBOTIQUES



Taches principales :

> Plus de 70 instruments

e Sutures differents

e Coagulation

e Dissection

e Préehension et manipulation
e |rrigation et aspiration

> Usage limité entre 10 a
20 utilisation

Force Bipolar Small clip applier Suction irrigator
(12 uses) (100 closures) (single use)



TOUR DE VISION

LA TOUR CONTIENT
s s ENDOSCOPE

e Les sources LED destine a I'eclairage
e La source de lumiere proche

infrarouge NIR pour la stimulation de

'ICG
e Grand écran pour une transmission en

directe au personnel médical du bloc

FONCTION
e Synchronisation des images L’ENDOSCOPE CONTIENT
stéréoscopique (pour vision 3D)
 Traitements des images bruts pour la
qualité et 'analyse

Arrive des fibres optiques

Camera miniaturisee (CDD ou CMOS)
Capteur de température

Capteur de Photodiode pour le FireFly



FONCTIONNEMENT DE CENDOSCOPE



02 | ASPECT PHISIOLOGIQUES

Prostate entoure des nerfs erectile

Monitoring par capteurs extérieurs

e Pressions arterielles
e Oxymetre de pouls

e Capnographes

e Electrocardiogramme

Monitoring par capteurs internes Catheters de manomeétrie

ventriculaire.
e capteur de force
e «capteur de position
e -capteur de flux
e -capteur de succion-irrigation.



03 | FORMATION ET CONTROLE

&

FORMATION
THEORIQUE

e Concepts de
robotiques
medical

e Principes de
mecatronic

£

SIMULATION
VIRTUELLE

Developper la
coordination
oeil-main

O

CAS PRATIQUE ET
OBSERVATION

Exercice sur
cadavre et
observation en bloc

CAS REELS ET
CERTIFICATION

e Pratique sous
supervison

e Evaluation

L

FORMATION
CONTINUE

Participation a des
conférences et
ateliers



NORMES PRINCIPALES POUR
VALIDATION CE

ISO 14971, Gestion des risques pour les dispositifs medicaux
IEC 60601-1, Normes de sécurité pour les equipements medicaux electriques
ISO 14708, Dispositifs médicaux implantables actifs:

CONTROLE PERIODIQUE VERIFICATION PREVENTIVE

Capteur / Encodeur / Moteurs pas—a—pas... Pieces mecaiques / IE engrenage / Couroies...




04 | IMPACT MEDICAL ET CAS CONCRETS

Quelques chiffres

10 Millions 8 Millions 67 HUG
De chﬂrgies— . Systemes presents Record &ndial de

9 . Avec le Da Vinci . .
robotisees realisees en Suisse concentration de

robots

Télechirurgie
Retrait dune tumeur a plus de 8000km
BORDEAUX

PEKIN




OPERATIONS COURANTES
FACILITE PAR LE ROBOT

Prostatectomie

Nephrectomie
Partielle

Lobectomies
pulmoniares

Chirurgies

ctomies .
cardiaques




05 | ASPECT ECONOMIQUE
ET MARCHE

Avantage :
e 10% de croissance annuelle
e Duree d’hospitalisation réeduite
e Risque de readmission reduit

e Renforce l'attractivite et la renommeé d’'un
etablissement

Inconvénient :
e Colt d’investissement 1,5 — 2 Millions
e Colt de maintenance annuel 150 000
e Colt d’'instruments de 2000 par intervention
e Formation spécialisé pour chirurgiens

*coUts en euro



06 | PERSECTIVES ET ATTENTES FUTURES



CONCLUSION

Accessibiliteé restreinte , .
Résultats cliniques
J\j considérables
Securite inegalee — > Traitement en temps
reel
, . . W/-/ Concurrence des laparoscopies
Operations complexes f P P

S

Formations Intensives



