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OzZET

Kameray1r yerlestirme islemi, endoskopik cerrahi
islemleri icin gelistirilmesi zor, hata egilimli becerilerden
birisidir. Bu yeteneklerin daha 1iyi bir sekilde
kazandirilmas1 amaciyla bazi o6gretim  teknolojileri
stratejilerinin gelistirilmesi 6nemlidir. Bu c¢alismada,
navigasyon igaretcisinin cerrahi performans iizerindeki
etkisi aragtirtlmistir. Bu amacla, bilgisayara dayali bir
cerrahi  simiilasyon senaryosunun iki  versiyonu
gelistirilmistir. Bunlardan birisine navigasyon isaretcisi
entegre edilmis (NPI), digerine ise navigasyon isaretgi
entegre edilmemistir (NPI olmayan). Cerrahi egitim
stirecinde baglangi¢ agamasi olarak degerlendirilebilecek
olan 10 kiginin katilimi ile bu ortamda bir deneysel
calisma gerceklestirilmistir. Buna gore katilimcilarin
yarist NPI diger yaris1 ise NPI-olmayan simiilasyon
ortaminda gorevleri yerine getirmiglerdir. Katilimcilarin
gorevleri ne kadar siirede yerine getirdikleri, cihaz
(ameliyat aleti) ve kamera (endoskop) ile kat edilen
mesafe, carpma sayisi ve basari verileri sistem tarafindan
otomatik olarak toplanmistir. Caligma sonuglarina gore,
navigasyon destegi ile gergeklestirilen gorevlerde (NPI),
navigasyon destegi sunulmayan ortama gore basarmin
daha yiikksek oldugu goriilmektedir. Dolayisiyla
navigasyon destegi katilimcilarin  bagarisini  olumlu
olarak etkilemistir. Baglangic seviyesindeki kisilerin
ogrenmelerini  kolaylastirmak amaciyla navigasyon
destegi ile simiilasyon ortamlar1 hazirlanabilir. Bu durum
O0grenme siireclerini  kisaltabilir. Ancak ¢aligmanin
sonuglari daha fazla katilimer ile istatistiksel analizler
yapilarak  desteklenmelidir. Ayrica farkli  beceri
seviyelerindeki cerrahi egitim alan kisiler ile de benzer
calismalar yapilarak navigasyon desteginin bu kisilerin
performansina olan etkisi aragtirilmalidir.
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ABSTRACT

The camera placement process is one of the most error-
prone, difficult skill that need to be developed for
endoscopic surgical procedures. It is important to
develop some instructional strategies in order to improve
these skills. In this study, the effect of the navigation
mark on the surgical performance was investigated. For
this purpose, two versions of a computer-based surgical
simulation scenario have been developed. One of these
has the navigation marker integrated (NPI) and the other
navigation marker is not integrated (non-NPI). An
experimental study was conducted in this setting with 10
participations who could be considered as an beginner in
the surgical training process. Accordingly, half of the
participants have fulfilled the tasks in NPI and the other
half in non-NPI simulation environment. The distance,
number of collisions with the environment and accuracy
rate of the tasks and the distance travelled by the tool
(instrument) and the camera (endoscope) were
automatically collected by the system. According to the
results of the study, it is seen that for the tasks performed
with navigation support (NPI), the participants’
performance is higher than that of the non-NPI supported
version. Therefore, navigation support positively
affected the participants' performances. As a conclusion,
computer-based simulation environments can be
prepared with navigation support to make it easier for
beginners. This can shorten the process of learning.
However, the results of the study should be supported by
more participants and statistical analyzes. In addition, the
effects of navigation support on the performance of
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surgeons having higher surgecal skills also need to be
evaluated.

Keywords
Computer-based simulation for surgical training;
positioning endoscope; navigation pointer feedback

GIRIS
Gilintimiizde ileri cerrahi teknikler, cerrahlarin cesitli
yeteneklerini  gelistirmelerini  zorunlu  kilmaktadir.

Ornegin, minimal invaziv cerrahide, cerrahin derinlik
algis1 ve goriis alani azaltilir ve bu prosediirlerin skalasi
oldukea kii¢iik oldugu icin, ekipleme islemi ile aletlerle
operasyonun yapilmasi bir zorluktur [1]. Buna ek olarak,
kameray1 konumlandirma iglemi zor, hataya egilimli ve
kullanicinin dikkatini gerektiren bir islemdir [2].

Kamera iizerindeki yogunlasma ve kirlilik goriintiisii
cerrahin ruh halini etkileyen bir sorundur [3]. Bu
nedenle, endoskopik cerrahi sirasinda, kamera goriisiinii
diizenli olarak temizlemek ic¢in cerrah endoskobu
operasyon alanmin disimna ¢ikartarak, temizlemeli ve
operasyon alanma tekrar yerlestirmelidir. Optimum
goriis alanimi garanti altina almak icin, cerrah cogu
zaman endoskopun yerini sik sik gozden gecirmelidir
[4]. Bu islem ve endoskobun operasyon alanina
yerlestirilmesi cerrahlar i¢in zorlu gérevlerdir.

Calismalar aynt  zamanda  simiilasyona  dayali
laparoskopik cerrahi egitiminin birgok yarari oldugunu
bildirmektedir [5]. Destekleyici ¢aligmalara gore, destek
ve hata Onleme gibi kullanilabilirlik sorunlart daha
ayrintili olarak yeniden degerlendirildiginde, bilgisayar
tabanli simiilatorler ameliyat alaninda daha etkili
O0grenme ve egitim araci olabilir [6].

Dolayisiyla bu ¢alismada, cerrahlarin  endoskop
kamerasint  siirekli  olareak temizleme pratigini
edinmeleri siirecinde, el becerilerini gelistirirlerken
navigasyon destegi saglanmasmin Ogrenmelerine olan
etkisi aragtirilmistir.

YONTEM

Navigasyon yol gostericisinin, endoskobun temizlenmesi
ile ilgili becerilerin gelistirilmesine olan etkisinin
arastirilmasi amaciyla, 6zellikle hipofiz beyin cerrahisine
yonelik olarak gelistirilen bir burun modeli iginde,
yerlestirilen 10 farkli cismin temizlenmesi amaciyla
gelistirilen  bir  senaryoya navigasyon  destegi
saglanmugtir. Sekil-1 den de goriildigii gibi navigasyon
destegi saglanan senaryo ile gorevler
gerceklestirildiginde, endoskobun tekrar ameliyat
bolgesinin bulundugu noktaya erisimi siirecinde, Sekil-
1’de sag alt ksimda goriilen ok destegi ile ne ydne
ilerlenmesi  gerektigi konusunda bir ydnlendirme
yapilmigtir. Katilimeilar 10 farkli goérev igin, her bir
nesne temizlenirken kirlenen endoskop kamerasim
stirekli olarak disariya ¢ikararak temizlemek durumunda
kalmaktadir.

Sekil 1. NPI Siiriimlii Senaryo

Senaryonun ikinci versiyonunda ise, boyle bir destek
olmadan tekrar ameliyat bolgesine ulagilarak goérevin
yerine getirilmesi gerekmektedir.

Sekil 2. NPI-Olmayan Siiriimlii Senaryo

Katilimeilar bu gorevleri, iki dokunsal cihazi, birisi
endoskobu, digeri ise ameliyat aletini simiile edecek
sekilde Sekil 3’de gorildigii gibi  kullanarak
gerceklestirmektedirler.

Sekil 3. Dokunsal Cihazlar

Minimal invaziv cerrahideki uzmanlik ve beceri
seviyeleri, alana 6zgii herhangi bir bilgi sahibi olanlar
icin 'baglangi¢' olarak kategorize edilmistir [7]. Bu
tamima dayanarak, bu c¢alisma, cerrahi siireclere
baslangic seviyesinde olarak kabul edilebilecek olan
bilgisayar, yazilim ve bilisim sistemleri miihendisligi



boliimlerindeki ~ 6grenciler ile  gergeklestirilmistir.
Calisma 10 katilimei ile gergeklestirilmistir. Katilimcilar
hakkinda ayrintili bilgi Tablo 1'de verilmektedir.

Tablo 1. Katihmcilar

Boliim

Bilgisayar Miih. 3
Yazilim Miih. 4
Bilisim Sist. 3
TOPLAM 10

Deneysel calisma sirasinda katilimcilar deneye katilim
siralarina gore rastgele navigasyon isaretgisi entegre
edilmis (NPI) ve navigasyon isaretci entegre edilmemis
(NPI olmayan) versiyonlar iizerinde verilen gorevleri
gerceklestirmiglerdir.  Bu  gdrevleri  gerceklestirme
slireleri, kamera ve ameliyat aleti gorevlerindeki
dokunsal cihazlar ile aldiklari yol, cisimlerin
temizlenmesi sirasinda ortama temas etme (¢arpma)
sayilart ve basart durumlar ile ilgili performans verileri
sistem araciligiyla kaydedilmistir.

BULGULAR

Navigasyon isaretgisinin cerrahi performans tizerindeki
etkisini anlamak i¢in iki grup arasindaki (NPI ve NPI
olmayan) performans farkini anlamak tizere elde edilen
veriler Tablo 2’de sunulmustur. Caligmanin bir 06n-
calisma niteligi nedeniyle ve kisith katilimcer sayisindan
dolayi, elde edilen veriler betimsel analiz yontemi
kullanilarak analiz edilmistir.

Tablo 2.’de gorildigi iizere, verilen gorevleri
tamamlama siirelerine bakildiginda, NPI grup (Ort.=
79.59), NPI olmayan (Ort.= 121.22) gruba gore gorevleri
daha hizli tamamlamistir.

NPl grubun (Ort.=564) ameliyat aleti gorevindeki
dokunsal cihaz ile aldigi yol NPI olmayan gruba (Ort.=
1176) gore daha kisadir.

Tablo 2. NP1 ve NPI-Olmayan Gruplarin Perfomansi

Senaryo
NPI NPI-
Olmayan
Siire 79.59 121.22
Cihazin aldig1 yol 564 1176
Kameranin aldig1 yol 497 686
Carpma Sayisi 0.84 1.18
Basan 0.84 0.74

Benzer sekilde NPI grubunun (Ort= 497) kamera
gorevindeki dokunsal cihaz ile aldig1 yol NPI olmayan
gruba (Ort.= 686) gore daha kisadir. NPI grubu (Ort.
=0.84) icin ¢arpma sayist NPI olmayan gruba (Ort.
=1.18) gore daha disiiktiir. Bu sonuglar ile paralel

olarak, basart durumuna bakildiginda NPI grubunun
(Ort.= 0.84) NPI olmayan gruba gore (Ort. = 0.74)
gbrevi tamamlama bagarilarinin daha yiiksek oldugu
goriilmektedir.

TARTISMA VE SONUG

Yapilan bu g¢aligmadaki betimsel sonuglara gore NPI
grubu, NPI olmayan gruba goére senaryodaki gorevleri
daha hizli, ameliyat aleti ve kamera ile daha az yol
katederek, ortama daha az temas ederek, daha basarili bir

sekilde tamamlamiglardir. Bu bulgular 15181nda,
cerrahlarin  endoskop  kamerasimi  stirekli  olarak
temizleme pratigini edinmeleri siirecinde, el becerilerini
gelistirirlerken  navigasyon destegi  saglanmasinin
6grenmelerine olumlu etkisi olabilecegi
disiiniilmektedir.
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