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Resumen

Introduccion: Actualmente nos encontramos en una nueva era donde el modo tradicional de diagndstico y
tratamiento en cirugia hepética esta cambiado. Dentro de este marco de avances tecnol 6gicos que intentan
integrar las iméagenes de |os pacientes de forma simultanea con la cirugia, hemos desarrollado un dispositivo
paratrasladar €l planner del modelo 3D de Ultima generacion al interior de la consoladel robot quirdrgico
durante la cirugia hepatica. El objetivo de este estudio piloto es analizar lavalidacion y resultados de la
integracion del planificador 3D en cirugia hepética dentro del robot quirdrgico.

Caso clinico: En este video mostramos nuestra experiencia entre diciembre de 2021 y mayo de 2022 en
paci entes que se sometieron a una cirugia hepatica robotica utilizando un dispositivo para navegacion 3D
integrado en el robot quirdrgico (DaVinci). El objetivo general es analizar el resultado de laintegracién del
planificador 3D dentro del robot quirdrgico. Se trata de un servicio integral externalizado partiendo de las
imagenes médi cas estandar disponibles en € hospital (TAC, RMN o PET). Las imégenes médicas son
enviadas a través una plataformaweb rapiday segura. Unavez recibidas las imégenes médicas, serealiza
integramente el proceso de fabricacion de los model os virtuales. Todo ello permite una descripcion

espacia mente precisa de la anatomia hepaticay vascular basada en la complejidad y las variaciones
individuales. Ademés incorpora funciones especificas alos model os que aportan informacion a cirujano que
es necesariay no dispone con la planificacion quirdrgicatradicional como la generacion de resecciones
virtuales, establecimiento preoperatorio de mérgenes de reseccion, inferencia automatica de variantes
anatomicas vasculares o la evaluacion de resecabilidad del modelo.

Discusion: Laintegracion de la plataforma en el robot quirdrgico alina en el campo visual la pantalla del
cirujano, la ecografiaintraoperatoria, € campo quirargicoy €l planificador 3D. Este modelo de integracion
3D en cirugia robética permite visualizar las estructuras 3D del paciente y cargar planificaciones en la
pantalla del robot de forma simultanea ala cirugia. Dentro de las prestaciones de este sistema destacan la
segmentacion y subsegmentacion hepética con una descripcion muy detallada de los territorios vasculares
(aspecto anatdomico fundamental en las resecciones hepéticas) pararealizar sobre los model os virtuales
resecciones (regladas, no regladas o ablaciones), la posibilidad de proyectar |a planificacién preoperatoria de
la reseccion que habiamos planificado o realizar en ese mismo momento una nueva planificacion quirdrgicay
el conocimiento detallado de las estructuras vasculares y sus variantes en el hilio hepético y su entradaen el
parénquima hepético paralarealizacion de una abordaje extra o intraglisoniano. Esta integracion no interfiere
con la practica habitual de laintervencién ya que podemos configurar mediante el sistema TilePro de
DaVinci, que solo se muestre la pantalla del planificador a activarlo mediante un pedal especifico. En
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conclusion, este abordaje integrado de lainterfaz 3D en la cirugia hepética robética facilitay ayuda alatoma
decisiones sobre el procedimiento quirdrgico y la estrategia a seguir, permitiendo elegir €l tipo de reseccién o
las trayectorias del abordaje més adecuadas.
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