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Wprowadzenie

Wprowadzenie operacji przy asyscie robota (robotic assisted procedures = RAP) wigze sie z
nowym wyzwaniem i specyfikg wykonywanych operacji. Celem tego badania jest porownanie
przebiegu krzywej uczenia sie jednego operatora w tym samym typie zabiegow
laparoskopowych i robotycznych.

Metodyka

Retrospektywna analiza zbieranych prospektywnie danych zabiegow pieloplastyki
laparoskopowej (LP) i pieloplastyki przy uzyciu systemu robotycznego Da Vinci
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O/E" Kryteria kwalifikaciji:
. " - kolejne zabiegi jednostronnej pieloplastyki sp. Anderson-Hynes z transpozycja

naczyn biegunowych wykonane przez tego samego operatora laparoskopowo lub
robotyczne

Wyniki

Poréwnanie:

pierwszych 19-tu LP wykonanych w okresie 11.2006-05.2013 (liczba wszystkich LP: 203) oraz
pierwszych 19-tu RAP wykonanych w okresie 05.2024-10.2024

Okres obserwacji pozabiegowej: minimum 6 miesiecy

LP RAP p
Wiek (mediana; lata) 9.26 +4.13 9.57 + 4.87 p=0.83
Dodatkowe wady nerek (n) 0 5 ank?Vgnge;('jv?azlg
Czas zabiegu (min) 165.26 + 48.97 159.58 + 37.91 p=0.69
Powiktania krotkoterminowe 2 C-DI 1C-DI
(n, skala Clavien-Dindo) 1 C-D 2 C-D 1l

Powikfania dtugoterminowe
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Whioski

Krzywa uczenia dla operacji robo tycznych jest bardziej sptaszczona co swiadczy o mniejszej
zmiennosci i wiekszej powtarzalnosci juz na poczatkowych etapach uczenia.

Wskazane sg dalsze badania celem analizy efektywnosci i identyfikacji czynnikow
determinujacych krzywg uczenia sie.
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