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WSTEP

KORZYSTANIE Z PODRECZNIKA

Niniejszy podrecznik zawiera instrukcje uzytkowania i ograniczenia dotyczace korzystania ze
Zintegrowanego Ruchu Stotu z systemem chirurgicznym da Vinci Xi (model 1S4000). Niniejszy
dokument nie jest zrédtem informacji na temat technik chirurgicznych. Podrecznik nalezy
przechowywac razem z systemem da Vinci Xi, do ktérego jest przeznaczony.

Wiecej informacji na temat uzytkowania mozna znalez¢ w Podreczniku uzytkownika systemu
da Vinci Xi, Podreczniku uzytkownika narzedzi i akcesoriéw da Vinci Xi oraz w Instrukcji
obstugi stotu operacyjnego Trumpf TruSystem 7000dV.

WSKAZANIA DO STOSOWANIA

Zintegrowany ruch stotu pozwala personelowi chirurgicznemu na zmiane pozycji pacjenta
poprzez regulacje stotu bez koniecznosci odfgczania systemu chirurgicznego da Vinci Xi
podczas urologicznych zabiegdw chirurgicznych, ogdinych laparoskopowych zabiegéw
chirurgicznych oraz ginekologicznych laparoskopowych zabiegéw chirurgicznych. Jest on
przeznaczony do stosowania z kompatybilnym stotem w sali operacyjnej (S.0.).

OPIS

Zintegrowany ruch stotu pozwala personelowi chirurgicznemu na zmiane pozydji pacjenta
bez koniecznosci odtgczania systemu. Po wigczeniu funkgji zintegrowanego ruchu stotu

na przegubach wézka pacjenta systemu da Vinci Xi zwalniane sa hamulce, dzieki czemu
ramiona narzedziowe moga bezpiecznie poruszac sie wraz z pacjentem. Po wylgczeniu
zintegrowanego ruchu stotu, hamulce ramion narzedziowych wigczaja sie ponownie i sg
gotowe do pracy chirurgicznej.

Nalezy uzywac wytacznie kompatybilnego wyposazenia i oprogramowania:
> system chirurgiczny da Vinci Xi (model 1S4000),
> oprogramowanie A70_P4 lub nowsze, z wtaczong funkcja ruchu stotu,
> stot Trumpf TruSystem 7000dV (model TS7000dV),
> pilot zdalnego sterowania Trumpf 7000dV.

Uzytkownik musi powigzac system i stot za pomoca przycisku DA VINCI na pilocie zdalnego
sterowania. Sygnat podczerwieni (IR) jest przesytany z czujnikdw w gérnej czesci kolumny stotu
do czujnika w dolnej czesci kolumny wozka pacjenta. Sygnat ten pozwala systemowi wykry¢
obecnos¢ stotu i umozliwia ich potaczenie. Nalezy uwazac, aby nie zablokowac zadnego z
czujnikéw podczerwieni (IR). Obtozenia nie maja wptywu na sygnat podczerwieni (IR).

Po zadokowaniu kaniuli uzytkownik powinien ustawiac stéf tylko przy uzyciu funkcji
zintegrowanego ruchu stotu. Uzytkownik naciska przycisk DA VINCI na pilocie, aby wiaczy¢
zintegrowany ruch stotu, ustawia stét za pomoca przyciskdw pozycjonujacych, a nastepnie
ponownie naciska przycisk DA VINCI, aby wytaczy¢ zintegrowany ruch stotu.

tacze o czestotliwosci radiowej (RF) zapewnia droge komunikacyjng niezbedng do
wykonania skoordynowanych ruchéw po wydaniu polecenia za pomoca pilota. W
srodowiskach, w ktérych nie jest dozwolone stosowanie fal radiowych, mozna uzy¢
opcjonalnego potgczenia przewodowego.

Przed uzyciem zintegrowanego ruchu stotu, w trakcie i po zakonczeniu nalezy zawsze
sprawdzi¢ dostep do pacjenta, miejsca portow, zdalne srodki kaniul i koncowki narzedzi.
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KOMPATYBILNE WYPOSAZENIE:
SYSTEM, STOL | PILOT ZDALNEGO STEROWANIA

| ] da Vinci X;

SURGI!ICAL SYSTEM

Oprogramowanie A70_P4 lub nowsze,
z wiaczona funkcja ruchu stotem.

74 Trumpf

TruSystem7000dv ~ wm¥ Medical

TRUMPF

TruSystem 7000dV

Czujniki bezprzewodowe

<& - - -PODCZERWIEN- - - -
_ CZESTOTLIWOSC _
- RADIOWA >

PILOT ZDALNEGO STEROWANIA 7000dV

Wyraznie oznaczony przycisk DA VINCI.
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PILOT ZDALNEGO STEROWANIA 7000dV

PASEK STATUSU

TruSystem 70004V

Wyswietlanie statusu potaczenia, statusu blokad
(((dV))) a ¥( i y p a. y

két, pozycji pacjenta i czasu pracy baterii.
REVTREND 45° pozycjtpad pracy

TILTRIGHT  30°

SLIDEHEAD 282 cm

WYSWIETLACZ DOTYKOWY LCD

LEG 30 Wyswietlanie aktualnej pozycji stotu

BACK oraz komunikatéw o statusie systemu.

FLEX UP

P
PRZYCISK DA VINCI

PAIRED USE

DA VINCI

dv

LOCK (BLOKADA)

UNLOCK

Nacisniecie uruchamia potfaczenie i wiaczenie/wytaczenie
zintegrowanego ruchu stotu podczas zabiegow.

LOCK ASSIST

POSITIONING &————

TILT LEFT TILT RIGHT
REV. TREND

=

Zabezpieczenie stop stotu operacyjnego.

POSITIONING (USTAWIANIE POZYCJI)

Ustawianie wysokosci i pozycji stotu. Po zadokowaniu wszystkich
kaniul wiaczy¢ zintegrowany ruch stotu, aby wigczy¢ te przyciski.

OFF (WYLACZNIK)

WYLACZNIK zasilania stotu lub polecenie
awaryjnego zatrzymania ruchu stotu.

REFLEX ‘
STANDALONE (TRYB AUTONOMICZNY)
e —
M A
v

Uzycie trybu autonomicznego, gdy

BACK UP zadna kaniula nie jest zadokowana.

{\—4 @ g —

Ir I

LEVEL STANDALONE

LEVEL (POZIOM)

OFF

v O

Poziomowanie stotu i wysrodkowanie
wzgledem kolumny.




ZINTEGROWANY RUCH STOtU

WSTEP 7

PODSTAWOWE KROKI

1. POTWIERDZIC POLACZENIE SYSTEMU ZE STOLEM

TruSystem 70004V

Potwierdzi¢ potaczenie systemu ze stotem. Status potgczenia
wyswietla sie na pilocie zdalnego sterowania i w zaktadce Stot.

2. WLACZYC ZINTEGROWANY RUCH STOtU

REVTREND 45°
TILTRIGHT  30°

SLIDE HEAD

LEG
BACK
FLEX UP

282 cm

-30°

20°

20°

—

PAIRED USE

DA VINCI

dv

TRANSPORT

Nacisna¢ przycisk DA VINCI, aby wtaczy¢ zintegrowany ruch

stotu. Spowoduje to zwolnienie hamulcéw na przegubach wézka
pacjenta systemu da Vinci Xi, co umozliwia bezpieczne poruszanie
sie ramion narzedziowych wraz z pacjentem.

3. USTAWIC POZYCJE STOtU

UNLOCK

TILT LEFT TILT RIGHT
REV. TREND
[J
S

LOCK ASSIST

Nacisnac¢ i przytrzymac przyciski pozycjonowania, aby ustawic
pozycje stotu.

4. WYLACZYC ZINTEGROWANY RUCH STOtU

=

REFLEX

=
i

BACK UP

{\—4

T I

LEVEL STANDALONE

OFF

Nacisnac¢ przycisk DA VINCI, aby wytaczy¢ zintegrowany ruch stotu.
Uruchomienie hamulcéw na woézku pacjenta, dzieki czemu ramiona
narzedziowe sg ponownie gotowe do uzycia chirurgicznego.

v O
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EKRAN DOTYKOWY WOZKA WIZYJNEGO

ZAKLADKA STOL

INTEGRATED TABLE MoTIoN S Gotowy do zintegrowanego
= ruchu stotu.

NOT PAIRED Niegotowy do zintegrowanego
ruchu stotu. Uzytkownik musi
potaczyc system ze stotem.

Nie wiaczono funkcji
PAIRING NOT POSSIBLE zintegrowanego ruchu
stotu. Skontaktowac sie z
Intuitive Surgical.

BANER ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU

Gotowy do zintegrowanego

£ MOTION ruchu stotu.

LE DUE TO ARM LIMITS

Niegotowy do zintegrowanego
ruchu stotu. Przeczytac baner,
aby uzyskac wiecej informacji.

NOT READY F EM
AF F MOTION LIMIT REACHED

STATUS ZINTEGROWANEGO RUCHU
STOLU W OBSZARZE ENDOSKOPU

e I Gotowy do zintegrowanego

ruchu stotu.

Niegotowy do zintegrowanego
ruchu stotu. System nie jest
potaczony ze stotem.
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OGOLNE SRODKI OSTROZNOSCI | OSTRZEZENIA

A OSTRZEZENIE

NALEZY PRZECZYTAC WSZYSTKIE PODRECZNIKI UZYTKOWNIKAI

Nieprzeczytanie i niezrozumienie informacji dotyczacych przestrég i ostrzezen
zawartych w niniejszym podreczniku oraz we wszystkich innych stosownych
podrecznikach uzytkownika przed rozpoczeciem korzystania ze zintegrowanego
ruchu stotu moze prowadzi¢ do powaznych obrazen i spowodowac
nieprawidtowe dziatanie.

Nieprzeczytanie i nieprzestrzeganie wszystkich instrukcji — w tym instrukcji
dotaczonych do podrecznika uzytkownika systemu da Vinci Xi, podrecznika
uzytkownika narzedzi i akcesoridw da Vinci Xi oraz instrukcji obstugi stotu
operacyjnego Trumpf TruSystem 7000 — moze prowadzi¢ do obrazen ciata i
spowodowad nieprawidtowe dziatanie urzadzenia.

A OSTRZEZENIE

DOKUMENT NIE JEST ZRODLEM INFORMACJI NA TEMAT TECHNIK
CHIRURGICZNYCH

Zabiegi minimalnie inwazyjne powinni wykonywa¢ wytacznie chirurdzy
odpowiednio przeszkoleni i ze znajomoscia technik minimalnie inwazyjnych.

System chirurgiczny da Vinci Xi oraz zintegrowany ruch stotu powinny by¢ uzywane
wytacznie przez lekarza lub przez personel medyczny pod nadzorem lekarza.

Systemu powinni uzywac wytgcznie przeszkoleni uzytkownicy oraz osoby, ktére posiadaja
odpowiednie umiejetnosci w zakresie robotyki, aby wykonywac zadania zwigzane z
poszczegdlnymi zabiegami. Szkolenie organizowane przez Intuitive Surgical ogranicza sie
do stosowania systemu da Vinci i nie zastepuje niezbednego wyksztatcenia medycznego i
doswiadczenia wymaganego do wykonywania zabiegéw chirurgicznych.

Przed przeprowadzeniem zabiegu minimalnie inwazyjnego nalezy zapoznac sie z literaturg
medyczng dotyczaca technik, powiktan i zagrozen.

Zawsze nalezy mie¢ dostepne zapasowe wyposazenie, aby dokoriczyc zabieg chirurgiczny w
przypadku awarii narzedzia lub systemu.



10 OGOLNE SRODKI OSTROZNOSCI | OSTRZEZENIA ZINTEGROWANY RUCH STOtU

OGOLNE SRODKI OSTROZNOSCI | OSTRZEZENIA (C.D.)

A\ OSTRZEZENIE

STOSOWAC ZGODNIE Z INSTRUKCJA

Zintegrowany ruch stotu jest przeznaczony do okreslonych funkcji chirurgicznych.
Uzywanie go do zadan niezgodnych z przeznaczeniem moze spowodowac obrazenia
ciafa i uszkodzenia.

Produkty wytwarzane lub dystrybuowane przez firmy nieautoryzowane przez
Intuitive Surgical, Inc. moga nie by¢ kompatybilne ze zintegrowanym ruchem stotu i
systemem chirurgicznym da Vinci Xi. Stosowanie takich produktow moze prowadzi¢
do niepozadanych rezultatéw i potencjalnych obrazen uzytkownika lub pacjenta.

Zintegrowanego ruchu stotu nie nalezy stosowac¢ w zabiegach, w ktorych kaniule nie
sq w petni osadzone na scianie ciata (np. dostep przez jame ustng).

Zintegrowanego ruchu stotu nie nalezy stosowac w zabiegach, w ktorych
kaniule sa wprowadzane przez sciane klatki piersiowej (np. w zabiegach kardio-
torakochirurgicznych).

Zintegrowanego ruchu stotu nie nalezy stosowac¢ w zabiegach, w ktérych dwie lub
wiecej kaniul jest umieszczonych w tym samym otworze dostepu do jamy brzusznej.

Nie wykonywac zintegrowanego ruchu stotu podczas stosowania nieodpowiednio
osadzonych kaniul (np. w sytuacjach, ktére zmniejszaja site wyciggania, takich

jak zabiegi przez sciane klatki piersiowej, zabiegi bez sciany ciata lub pacjenci z
nadmiernie uginajacymi sie/stabymi/cienkimi/ottuszczonymi scianami ciata). W
razie potrzeby, przed wykonaniem zintegrowanego ruchu stotu nalezy odblokowac¢
odpowiednie ramie (ramiona) narzedziowe.

UWAGA:

Nalezy zachowac ostrozno$¢ podczas stosowania u pacjentéw, u ktérych
kaniule moga nie by¢ odpowiednio osadzone (np. w przypadku stabych lub
cienkich $cian ciata u dzieci lub oséb starszych).

RYZYKO ZWIAZANE ZE STOLEM

Podczas opuszczania nalezy zwroci¢ szczegdlng uwage na stét operacyjny,
poniewaz moze dojs¢ do zderzenia blatu stotu operacyjnego z lezacymi pod
nim akcesoriami lub nawet do kontaktu z podtoga, jesli jest on ustawiony

w pozycji krancowej. W niektdrych sytuacjach istnieje réwniez ryzyko
zmiazdzenia ludzi.

Nalezy zwroci¢ uwage, aby obtozenia chirurgiczne, przewody, pasy do

unieruchomienia pacjenta ani inne przedmioty nie miaty kontaktu z
ruchomymi czesciami i nie zaczepity sie o nie.
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da Vinci){;

SURGICAL SYSTEM

PAIRED

DA VINCI

dv

PRZYGOTOWANIE

KORZYSTANIE WYLACZNIE Z KOMPATYBILNYCH
URZADZEN

1. UZYWAC WYLACZNIE SYSTEMU CHIRURGICZNEGO DA VINCI XI
System chirurgiczny da Vinci Xi (model 1S4000) jest jedynym systemem kompatybilnym ze
zintegrowanym ruchem stotu.

W przypadku niekompatybilnych systemow, przed wykonaniem ruchu stotem nalezy
odtaczyc go od pacjenta. Patrz TRYB AUTONOMICZNY w niniejszym podreczniku.

2. UZYWAC PRAWIDLOWEGO OPROGRAMOWANIA SYSTEMOWEGO,
Z WEACZONA FUNKCJA RUCHU STOtrU

Wersja A7.0_P4 lub nowsza jest jedynym oprogramowaniem systemowym kompatybilnym
ze zintegrowanym ruchem stotu. Funkcja ruchu stotu musi by¢ réwniez wigczona.

Wszystkie inne oprogramowania sg niekompatybilne ze zintegrowanym ruchem stotu, w
tym:

> oprogramowanie A7.0_P3b lub wczesniejsza wersja,

> oprogramowanie A7.0_P4 lub nowsze, z niewtaczonga jeszcze funkcjag ruchu stotu.

Informacje na temat wersji oprogramowania mozna znalez¢ na ekranie dotykowym wozka
wizyjnego, w zaktadce Ustawienia, w sekcji Rozwiazywanie problemodw.

Jezeli funkcja zintegrowanego ruchu stotu nie jest wigczona, w zaktadce Stét wyswietla sie
komunikat. Wytgcznie Intuitive Surgical moze wigczyc te funkcje.

W przypadku niekompatybilnego oprogramowania, przed wykonaniem ruchu stotem nalezy
odtaczy¢ go od pacjenta. Patrz TRYB AUTONOMICZNY w niniejszym podreczniku.

3. UZYWAC WYLACZNIE STOLU TRUMPF TRUSYSTEM 7000dV

Stot Trumpf TruSystem 7000dV (model TS7000 dV) jest jedynym stotem operacyjnym
kompatybilnym ze zintegrowanym ruchem stotu.

Wszystkie inne stoty operacyjne, w tym Trumpf TruSystem 7000, nie sg kompatybilne ze

zintegrowanym ruchem stotu. Zawsze odtgczac system od pacjenta przed wykonaniem
ruchu niekompatybilnym stotem.

4, UZYWAC WYLACZNIE PILOTA ZDALNEGO STEROWANIA TRUMPF
7000dV

Polit zdalnego sterownia Trumpf 7000dV jest jedynym pilotem kompatybilnym ze
zintegrowanym ruchem stotu. Posiada on wyraznie oznaczony przycisk DA VINCI.

Wszystkie inne piloty zdalnego sterowania sg niekompatybilne ze zintegrowanym
ruchem stotu. Zawsze odtaczac system od pacjenta przed wykonaniem ruchu
niekompatybilnym stotem za pomoca niekompatybilnego pilota zdalnego sterowania.
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PRZYGOTOWANIE

ZINTEGROWANY RUCH STOtU

o @

PATIENT
ORIENTATION

PRZYGOTOWYWANIE STOtU

1. NALADOWAC AKUMULATOR STOtU PRZEZ NOC

Podtgczy¢ przewdd zasilajgcy stotu do gniazdka sciennego pradu zmiennego (AC).
Ze wzgledu na wymagania dotyczace zasilania systemu nalezy zawsze korzystac

z oddzielnego gniazdka, odseparowanego od wozka pacjenta da Vinci Xi, wézka
wizyjnego, czy konsoli chirurgicznej.

UWAGA:

Po ustawieniu stotu do uzytku srédoperacyjnego sprawdzi¢, czy przewodd zasilajacy
stotu siega oddzielnego gniazdka pradu zmiennego (AC). W przypadku, gdy

w trakcie zabiegu wymagane jest zasilanie z gniazdka, nie bedzie konieczne
odtaczanie kaniul, przesuwanie stotu blizej gniazdka czy ponowne odtaczanie kaniul.

2. PODLACZYC PILOT ZDALNEGO STEROWANIA

Podtaczy¢ pilota zdalnego sterowania 7000dV do stotu w taki sposob, aby czerwona
kropka na taczniku zréwnata sie z czerwong kropka na wtyku jack. Stét posiada dwa wtyki
jack, potozone pod blatem po przeciwnych stronach kolumny. Do gniazdka powinien by¢
podfaczony tylko jeden pilot.

Ostroznie pociggnac za przewdd, aby sprawdzi¢ podtgczenie.

3. WLACZYC ZASILANIE STOtU

Nacisna¢ przycisk zasilania na klawiaturze kolumny stotu, aby wiaczy¢ zasilanie stotu przy
uzyciu akumulatora. Pilot zdalnego sterowania 7000dV posiada przycisk zasilania, ktérym nie
mozna wiaczyc¢ stotu. Mozna go uzywac tylko do wytgczania zasilania stotu.

Wiecej informacji na temat korzystania z klawiatury kolumny stotu znajduje sie w Instrukcji
obstugi stotu operacyjnego Trumpf TruSystem 7000dV.

UWAGA:

Stot wigczy sie automatycznie, jezeli jest podtaczony do zasilania pradu zmiennego (AC).
Odfgczy¢ przewdd zasilania stotu, aby uzywac stotu w trybie zasilania akumulatorowego.
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POTWIERDZIC PRZYGOTOWANIE STOtU

1. POTWIERDZENIE PRZYGOTOWANIA AKUMULATORA STOtU

TruSystem 70004V

— Sprawdzi¢, czy akumulator stotu jest prawidtowo natadowany, zgodnie z instrukcjami
podanymi w Instrukgji obstugi stotu operacyjnego Trumpf TruSystem 7000dV.

Poziom natadowania akumulatora jest wyswietlany na pasku stanu pilota i na klawiaturze
w kolumnie stotu. Gdy przewdd zasilajacy stotu jest podtaczony, ikona akumulatora
pilota nie wyswietla sie. Odigczy¢ przewdd zasilania, aby uzywac stotu w trybie zasilania
akumulatorowego.

2. POTWIERDZIC ZABLOKOWANIE STOP STOtU

AREIFCl: Jezeli stopy stotu nie sg zablokowane, na pasku stanu LCD wyswietla sie ikona
K LOCK ,odblokowane”i mruga przycisk LOCK (blokada). Zawsze nalezy zablokowac stopy
stotu przed zadokowaniem wozka pacjenta. Odblokowany stét operacyjny moze w
a sposéb niezamierzony poruszy¢ sie podczas zabiegu, powodujac obrazenia pacjenta i/
lub uzytkownika.

Aby zablokowac stopy, nalezy nacisna¢ przycisk LOCK (blokada) na pilocie zdalnego
sterowania. Na pasku stanu wyswietlacza LCD pilota wys$wietli sie ikona ,zablokowane”.

FLEXUP  20°

[ ——

A Zawsze nalezy zablokowa¢ stopy stotu przed zadokowaniem. Odblokowany
stét operacyjny moze w sposoéb niezamierzony poruszy¢ sie podczas zabiegu,
powodujac obrazenia pacjenta i/lub uzytkownika. Nie nalezy odblokowywac¢
stop stotu do momentu oddokowania.
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POLACZENIE SYSTEMU ZE STOLEM
(BEZPRZEWODOWO)

UWAGA:

Potgczenie systemu da Vinci Xi ze stotem TruSystem 7000dV za pomoca potaczenia
bezprzewodowego moze by¢ niedostepne w niektdrych krajach. W celu uzyskania dalszych
informacji na ten temat nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem firmy Intuitive Surgical w
swoim kraju.

Aby uzy¢ zintegrowanego ruchu stotem, pomiedzy systemem a stotem musi zosta¢
ustanowione potgczenie komunikacyjne, wykorzystujace przesytany pomiedzy nimi sygnat
podczerwieni (IR). Nazywa sie to potagczeniem (sparowaniem).

W trybie autonomicznym nie mozna wykonac bezprzewodowego potaczenia systemu.
Sprawdzi¢, czy system nie jest w trybie autonomicznym, aby zapewnic¢ normalny przebieg
pracy. Patrz TRYB AUTONOMICZNY w niniejszym podreczniku.

Aby unikna¢ utraty potaczenia podczas zabiegu, nalezy uwazac, aby nie zastoni¢ zadnego z
czujnikéw podczerwieni (IR). Obtozenia nie blokuja sygnatu podczerwieni (IR).

1. NACISNAC PRZYCISK DA VINCI

Nacisnac i zwolni¢ przycisk DA VINCI na pilocie zdalnego sterowania. Na wyswietlaczu LCD wyswietli
sie napis: Waiting for da Vinci user... Press PAIR on the da Vinci touchscreen(,Oczekiwanie na
uzytkownika da Vinci... Nacisna¢ PAIR (pofacz) na ekranie dotykowym da Vinci Xi").

2. NACISNAC POLACZ NA WOZKU WIZYJNYM
Nacisngc PAIR (potacz) w zakfadce Stét na ekranie dotykowym waozka wizyjnego. Powoduje
to pofaczenie stotu z systemem, co jest wymagane do zintegrowanego ruchu stotem.

7gdanie wykonania pofaczenia nalezy potwierdzi¢ w ciggu 10 sekund, w przeciwnym
razie zadanie zostanie odrzucone.

3. POTWIERDZIC POLACZENIE SYSTEMU ZE STOLEM

Potwierdzi¢ potaczenie systemu ze stotem. Na pasku stanu LCD pilota wyswietli sie ikona
Jpotaczenie bezprzewodowe”. W zaktadce Stot wyswietli sie stowo ,PAIRED” (potaczono)i trzy
niebieskie ikony reprezentujgce system, sparowane potgczenie bezprzewodowe i stot.

Po potaczeniu systemu ze stotem, dostepne przyciski pozycjonowania podswietla sie.
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TruSystem 70204V

REVTREND 45°
TILTRIGHT 30°

SLIDEHEAD 282 cm
LEG -30°
BACK

FLEXUP  20°
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HEIGHT 115 cm

POLACZENIE SYSTEMU ZE STOLEM (PRZEWODOWO)

Do bezposredniego potgczenia stotu z wozkiem pacjenta mozna uzyc
opcjonalnego przewodu potaczeniowego (Trumpf PN 1816914), z pominieciem
taczy IR/RF.

Przewdd potaczeniowy nie jest dotagczony do stotu przy zakupie.

1. PODLACZYC PRZEWOD DO WOZKA PACJENTA

Podtgczy¢ jeden koniec przewodu potgczeniowego do gniazda jack wézka pacjenta.

2. PODLACZYC PRZEWOD DO STOtU

Podtaczy¢ drugi koniec przewodu potgczeniowego do jednego z gniazd jack stotu. Gniazda
jack znajduja sie w gornej czesci stotu, po obu stronach kolumny, tuz pod blatem.

UWAGA:

Stoét posiada dwa gniazda jack, po jednym z kazdej strony kolumny. Jedno gniazdo uzywane
jest do podtaczenia pilota zdalnego sterowania, a drugie do podtgczenia przewodu
potgczeniowego.

3. POTWIERDZIC POLACZENIE SYSTEMU ZE STOLEM

Potwierdzi¢ pofaczenie systemu ze stotem. Na pasku stanu LCD pilota zdalnego sterowania
wyswietli sie ikona,pofagczenie przewodowe” W zaktadce Stét wyswietli sie stowo PAIRED
(pofaczono) i trzy niebieskie ikony reprezentujgce system, potaczenie przewodowe i stot.

Aby roztaczy¢, nalezy odtaczyc przewdd.

4. PRAWIDLOWO UtOZYC PRZEWOD

Przewdd potaczeniowy nalezy utozy¢ w taki sposéb, aby wézek pacjenta nie przejechat
po nim, ani nie poruszyt nim w sposéb powodujacy wyrwanie przewodu lub uszkodzenie
tacznika.
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UKLADANIE | ZABEZPIECZANIE PACJENTA

1. WYPOZIOMOWAC STOL

r
Nacisna¢ przycisk LEVEL (poziom) na pilocie zdalnego sterowania. Pozwala to wypoziomowac
LEVEL STANDAD stét wzgledem podtogi. Powoduije to réwniez przesuniecie blatu, dzieki czemu tylna czes$¢ jest
= v umieszczona centralnie nad kolumnag, a stét nie znajduje sie w poblizu wartosci granicznej
iR

zakresu ruchu przesuniecia.

Potwierdzi¢ na wyswietlaczu LCD, Zze wszystkie ustawienia majg wartos¢ zero stopni i
centymetréw, co znaczy, ze stét jest w,pozycji zerowej”.

2. UMIESCIC PACJENTA NA STOLE

Utozy¢ pacjenta w prawidtowej pozycji na blacie stotu. Zaleca sie stosowanie niskoprofilowych
strzemion, aby zwiekszy¢ przestrzer miedzy pacjentem a ramionami narzedziowymi.

Zazwyczaj pacjent jest utozony gtowg w kierunku sekgcji gtowy stotu. Jezeli pacjent jest utozony
w odwrotnym kierunku, nalezy wybra¢ odwrdcong orientacje pacjenta za pomoca klawiatury w
kolumnie stotu.

Kierunek utozenia pacjenta powinien by¢ zgodny z ikong na pasku stanu pilota, widziang z

T — punktu widzenia anestezjologa.

(@v) avy s

REVTREND 45°

TILTRIGHT  30°
SLIDEHEAD 282 cm

LEG -30°

BACK 20°

FLEXUP  20°

3. ZABEZPIECZYC PACJENTA

Przymocowac pacjenta bezpiecznie i mocno do stotu, zgodnie z protokotem szpitalnym
Sprawdzi¢, czy pasy lub tasma nie zaplacza sie w ruchomych czesciach stotu lub nie zablokuja
ruchu stotu. Zalecane sa akcesoria mocowane do standardowej szyny stotu.

4. SPRAWDZIC ZABEZPIECZENIA

Wykonac ruch stotu za pomocg pilota zdalnego sterowania. Przetestowac wszystkie planowane
kierunki i zakresy ruchu stotu zgodnie z protokotem szpitalnym. Nalezy sprawdzi¢, czy pacjent
jest odpowiednio zabezpieczony, aby osiggna¢ zamierzony kat i unikna¢ niezamierzonych
ruchow pacjenta podczas zabiegu.

A OSTRZEZE NIE Po zadokowaniu, niezamierzone przemieszczenie pacjenta wzgledem $rodkow

zdalnych kaniuli moze spowodowac uszkodzenie miejsca portu lub inne
obrazenia.

Zawsze nalezy przestrzegac protokotu szpitalnego w zakresie zabezpieczania pacjenta
na stole, aby zapobiec jego przemieszczaniu sie podczas zintegrowanego ruchu stotu.
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UMIESZCZANIE PORTOW

1. ULOZYC PACJENTA

Utozy¢ pacjenta w pozycji wymaganej do umieszczenia portu, uzywajac przyciskow
pozycjonowania na pilocie zdalnego sterowania.

2. UMIESCIC PORTY

Umiescic¢ porty zgodnie z protokotem szpitalnym i instrukcjami zawartymi w Podreczniku
uzytkownika systemu da Vinci Xi.

Prawidtowe umieszczenie portu jest niezbedne do skutecznego wykorzystania
zintegrowanego ruchu stotu. Porty nalezy umiescic¢ w taki sposob, aby odpowiednio
przytrzymywaty kaniule w celu zapobiezenia niepozadanym lub wzglednym ruchom kaniul
podczas zintegrowanego ruchu stotu.

Jezeli to mozliwe, utozy¢ pacjenta w taki sposob, aby porty znajdowaty sie w przyblizeniu
nad kolumnag, aby wykorzystac ruch izocentryczny.

3. OBNIZYC STOL

Ustawi¢ wysokos¢ stotu na ~65-68 cm, zapewniajac przestrzen dla ramion da Vinci Xi
podczas dokowania i naprowadzania.
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URUCHAMIANIE SYSTEMU DA VINCI XI

1. PRZYGOTWAC POZYCJE WSTEPNA PACJENTA

Za pomoca przyciskdw pozycjonowania na pilocie zdalnego sterowania nalezy ustawic¢
wstepna pozycje pacjenta do zabiegu chirurgicznego.

2. USTAWIC WYSOKOSC STOLU OPERACYJNEGO

Za pomoca przyciskdw pozycjonujacych na pilocie zdalnego sterowania ustawi¢ wysoko$¢
stotu. Obnizenie stotu zapewnia maksymalna przestrzert miedzy pacjentem a ramionami
narzedziowymi podczas pozycjonowania i dokowania wozka pacjenta. Nalezy zapewnic
przestrzer do pracy ramion narzedziowych i odpowiedniej ergonomii pracy po stronie
pacjenta.

Stét nie powinien znajdowac sie w skrajnych potozeniach. Pomaga to uzytkownikom unikna¢
ograniczen zakresu ruchu, ktére mogtyby uniemozliwi¢ petny ruch stotu i systemu podczas
zintegrowanego ruchu stotem.

3. PRZYGOTOWAC WOZEK PACJENTA DO DOKOWANIA

Przygotowac woézek pacjenta do zadokowania zgodnie z instrukcjami zawartymi w
Podreczniku uzytkownika systemu da Vinci Xi.

Konfiguracja z przewodnikiem pomaga ustali¢ prawidtowe ustawienie wysiegnika i ramion
narzedziowych w celu unikniecia ograniczen zakresu ruchu podczas nastepujacych po
sobie zintegrowanych ruchéw stotem. Zaleca sie uzycie wybranej pozycji przygotowania
do dokowania i nie wykonywanie dodatkowych ruchéw joystickiem. Zmiany wysokosci
wysiegnika sa dopuszczalne.

UWAGA:

Zintegrowany ruch stotem nie jest dozwolony, jesli ze steréw wézka pacjenta
wybrano procedury z niezamocowanymi kaniulami (np. doustne, piersiowe i sercowe).
Niekompatybilne narzedzia lub akcesoria powodujg wytaczenie zintegrowanego ruchu stotu.
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ZASTOSOWANIE SRODOPERACYJNE

DOKOWANIE SYSTEMU DA VINCI XI

1. ZADOKOWAC WOZEK PACJENTA / ZAMONTOWAC ENDOSKOP

Zadokowac wozek pacjenta i zamontowac endoskop zgodnie z instrukcjami zawartymi w
Podreczniku uzytkownika systemu da Vinci Xi.

A Nie przesuwa¢ stotu po zadokowaniu do wézka pacjenta, chyba ze system
i stot sq prawidtowo potaczone i komunikujg sie oraz spetniajg wszystkie

kryteria zintegrowanego ruchu stotu.
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NAPROWADZANIE ZA
POMOCA SYSTEMU DA VINCI XI

1. NAPROWADZIC NA MIEJSCE ZABIEGU CHIRURGICZNEGO

Skierowa¢ endoskop na docelowa strukture anatomiczng i wykonac naprowadzanie zgodnie
z instrukcjami zawartymi w Podreczniku uzytkownika systemu da Vinci Xi.

Podczas naprowadzania wysiegnik wozka pacjenta wyrdwnuje sie ze wstepnym portem
endoskopu, obraca sie, aby obrdéci¢ ramiona narzedziowe w kierunku docelowej struktury
anatomicznej i reguluje wysokos¢, aby uniknac zanieczyszczenia. Naprowadzanie pomaga
rowniez unikng¢ ograniczen zakresu ruchu wézka pacjenta, ktére mogtyby uniemozliwic¢
poruszanie stotem w petnym zakresie podczas zabiegu.

Jezeli naprowadzanie nie zostanie zakoriczone, prawdopodobnie system osiggnat granice
zakresu ruchu. Aby opuscic¢ stot z zadokowang kaniula, nalezy potwierdzi¢ status potaczenia
(w zaktadce Stot lub na pilocie), a nastepnie postepowac zgodnie z instrukcjami dotyczacymi
uzywania zintegrowanego ruchu stotu.

W przypadku zadokowania jednej lub dwdch kaniul, za pomoca zintegrowanego ruchu stotu
mozna regulowac jedynie wysokos¢ stotu. Aby dokonac innych ustawien stotu lub wozka
pacjenta, nalezy odtaczyc wszystkie ramiona narzedziowe, a nastepnie wykonac niezbedne
ustawienia.
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REGULACJA DOSTEPU DO PACJENTA
| ZAKRESU RUCHU SYSTEMU

1. ZADOKOWAC POZOSTALE RAMIONA

Przed zadokowaniem stét nie powinien znajdowac sie w kraricowym potozeniu parametrow
wysokosci, przesuwu, Trendu lub przechytu. Pomaga to unikna¢ ograniczen zakresu ruchu,
ktére mogtyby uniemozliwi¢ petny ruch stotu i systemu podczas zintegrowanego ruchu
stotu.

Zadokowac pozostate ramiona zgodnie z instrukcjami podanymi w Podreczniku uzytkownika
systemu da Vinci Xi. Aby wykonac¢ petny zintegrowany ruch stotem, co najmniej trzy
kaniule musza by¢ zadokowane.

UWAGA:

Aby utatwi¢ dokowanie ramion narzedziowych do niskiego portu bocznego, moze by¢
konieczne zwiekszenie wysokosci stotu. Aby zwiekszy¢ wysokos¢ stotu z zadokowana
kaniula, nalezy potwierdzi¢ status potaczenia (w zaktadce Stét lub na pilocie), a nastepnie
postepowac zgodnie z instrukcjami dotyczacymi uzywania zintegrowanego ruchu stotu.

2. USTAWIC RAMIONA NARZEDZIOWE POD KATEM DOSTEPU DO
PACJENTA | ZAKRESU RUCHU

Nalezy sprawdzi¢, czy pomiedzy pacjentem a ramionami narzedziowymi jest wystarczajgco
duzo miejsca, aby ruch stotu nie spowodowat kontaktu ramion narzedziowych z pacjentem
lub przedmiotami w otoczeniu (np. strzemionami).

W razie potrzeby uzyc¢ przycisku regulacji dostepu do pacjenta na kazdym ramieniu, aby
ustawic kat ramienia. Ustawic kat,w gore’, aby zwiekszy¢ dostepu do pacjenta, lub,w dot,
aby zwiekszy¢ zasieg narzedzia.

W razie potrzeby uzy¢ przycisku sprzegta portu, aby ustawi¢ odstep miedzy ramionami
narzedziowymi. Pomaga to unikna¢ potencjalnego kontaktu pomiedzy ramionami
narzedziowymi podczas zabiegu. Ustawi¢ ramiona narzedziowe jak najblizej siebie,
umozliwiajac jednoczesnie swobodny ruch kazdej z osi. Pomiedzy ramionami narzedziowymi
zaleca sie zachowac odstep wielkosci piesci.

Wiecej informacji znajduje sie w Podreczniku uzytkownika systemu da Vinci Xi.

3. ZARZADZANIE PRZEWODAMI

Przewody nalezy utozy¢ w taki sposéb, aby nie ograniczaty ruchu ramion narzedziowych. Aby
zintegrowany ruch stotu dziatat zgodnie z przeznaczeniem, ramiona musza mie¢ mozliwos¢
swobodnego ruchu.

Sprawdzi¢, czy przewody i dreny sg wystarczajgco luzne, aby umozliwi¢ ruch stotu.
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PRZYGOTOWANIE DO
ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU

1. POTWIERDZIC POLACZENIE SYSTEMU ZE STOLEM

=) av @ Potwierdzi¢ potaczenie systemu ze stotem. Na pasku stanu pilota wyswietli sie

ikona,potaczenie bezprzewodowe” W zaktadce Stot wyswietli sie stowo ,PAIRED” (potgczono)
i trzy niebieskie ikony reprezentujace system, sparowane potaczenie bezprzewodowe i stot.
Status potaczenia wyswietla sie rowniez w obszarach statusu endoskopu na wozku wizyjnym
i konsoli chirurgiczne).

UWAGA:

Aby uzy¢ zintegrowanego ruchu stotu, system i stot musza by¢ potagczone.

2. SPRAWDZIC, CZY WSZYSTKIE KONCOWKI
NARZEDZI SA W ZASIEGU WZROKU

Wszystkie wprowadzane narzedzia musza znajdowac sie w polu widzenia chirurga i powinny
by¢ utozone tak, aby nie doszto do przypadkowego kontaktu z tkanka.

Aby uzy¢ zintegrowanego ruchu stotem, wszystkie wprowadzane narzedzia musza
znajdowac sie w polu widzenia chirurga i by¢ pod jego kontrolg; w przeciwnym razie nalezy
je usunac.

3. USUNAC WSZYSTKIE NARZEDZIA POZA KONTROLA CHIRURGA

Wszystkie wprowadzone narzedzia musza znajdowac sie pod kontrola chirurga lub nalezy je
usunac. Instrukcje dotyczace bezpiecznego usuwania narzedzi znajduja sie w Podreczniku
uzytkownika narzedzi i akcesoriow da Vinci Xi.

W przypadku uzycia podwadjnej konsoli, mozna wprowadzic trzy narzedzia, ale wszystkie trzy
musza by¢ w polu widzenia chirurga i pod jego kontrola.
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PRZYGOTOWAC SIE DO
ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU (C.D.)

4. SPRAWDZIC PRZESTRZEN WOKOt KONCOWKI KANIULI

Po usunieciu wprowadzonych narzedzi nalezy sprawdzi¢, czy koncowki kaniul znajduja
sie w odpowiedniej odlegtosci od wewnetrznych struktur anatomicznych, aby uniknac
niezamierzonego kontaktu z tkankg wewnetrzna.

5. SPRAWDZIC PORTY POD KATEM NAPREZENIA

Sprawdzi¢ porty pod katem naprezenia tkanki. Za pomoca sprzegta portu zwolnic¢
naprezenie kazdego portu przed uzyciem zintegrowanego ruchu stotu.

W przypadku nieusuniecia naprezenia tkanki przed wykonaniem zintegrowanego ruchu
stotu moze by¢ wymagana regulacja pozycji portu.

6. SPRAWDZIC POLOZENIE PACJENTA

Nalezy sprawdzi¢, czy pomiedzy pacjentem a ramionami narzedziowymi jest wystarczajaco
duzo miejsca, aby ruch stotu nie spowodowat kontaktu ramion narzedziowych z pacjentem
lub przeszkodami zewnetrznymi (np. strzemionami).

Sprawdzi¢ kontakt pomiedzy pacjentem a ramionami narzedziowymi podczas operacji oraz
przed zintegrowanym ruchem stotu i po jego zakoriczeniu.

Przed uzyciem zintegrowanego ruchu stotu nalezy zawsze sprawdzi¢ naprezenie
portéw i zwolni¢ je za pomoca sprzegta portu. Jezeli zainstalowane sg
narzedzia, nalezy zachowac ostroznos¢, poniewaz czynnos$¢ ta moze
spowodowac przesuniecie koncéwek narzedzi.



24 ZASTOSOWANIE SRODOPERACYJNE

ZINTEGROWANY RUCH STOtU

PAIRED

DA VINCI

dv

I B

WE A
ek )

7
i

i

o

A

WLACZANIE ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU

1. NACISNAC PRZYCISK DA VINCI

Nacisna¢ przycisk DA VINCI na pilocie zdalnego sterowania, aby wiaczy¢ zintegrowany ruch
stotu.

Wozek pacjenta da Vinci Xi bedzie wydawat dzwieki kliknie¢, gdy hamulce na przegubach
ramion narzedziowych zostang zwolnione. Jest to normalne. Zwolnienie hamulcéw pozwoli
na bezpieczne przemieszczanie sie ramion narzedziowych wraz z pacjentem podczas
zintegrowanego ruchu stotu. Dodatkowo, wysiegnik wozka pacjenta przesunie sie tak, aby
zmaksymalizowac zakres zintegrowanego ruchu stotu i zapobiec przypadkom przekroczenia
granic zakresu ruchu. Wysiegnik wykonuje ruch, gdy przeguby ustawiajace zblizaja sie do
swoich granic zakresu ruchu.

Po zwolnieniu hamulcéw i wigczeniu zintegrowanego ruchu stotu podswietla sie dostepne
przyciski pozycjonowania.

Przycisk DA VINCI jest przefacznikiem: jedno nacisniecie witacza zintegrowany ruch stotu,
jedno nacisniecie wyfacza go.

UWAGA:
Zintegrowanego ruchu stotu nie mozna wigczy¢, jesli nie zostang spetnione ponizsze

warunki:

> Uzywany jest prawidtowy system, oprogramowanie systemowe, stét
operacyjny i pilot zdalnego sterowania.

> Uzywane sg kompatybilne akcesoria.'

> System zostat potgczony ze stotem.

> Sygnat bezprzewodowy nie jest zablokowany.

> Wprowadzone narzedzia sa widoczne dla chirurga/chirurgéw.

> Wprowadzone narzedzia sg kontrolowane przez chirurga/chirurgéw lub sg
usuwane.

> Zabiegi z niezamocowanymi kaniulami (np. ustne, piersiowe i sercowe) nie
zostaty wybrane z panelu dotykowego wozka pacjenta podczas Konfiguracji z
przewodnikiem.

> System i stét nie sa w trybie btedu.

> Wszystkie ramiona narzedziowe sg witgczone (tzn. uzytkownik nie wytaczyt ich).

> W systemie nie ma komunikatéw o regulacji pozycji portu (tzn. uzytkownik
umiescit kaniule w taki sposoéb, aby wyréwnac srodki zdalne ze $ciang ciata).

Przed wykonaniem zintegrowanego ruchu stotu nalezy zawsze sprawdzi¢, czy
system da Vinci Xi i stot TruSystem 7000dV sg potaczone (sparowane).

1 Zintegrowany ruch stotu nie jest kompatybilny z da Vinci Xi Single-Site (nie wszystkie technologie moga posiadac zatwierdzenie regula-

cyjne lub moga by¢ komercyjnie dostepne we wszystkich krajach).
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W TRAKCIE ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU
(ANESTEZJA | PRZY tOZKU)

1. USTAWIC POZYCJE STOtU

Za pomoca przyciskow pozycjonujacych na pilocie zdalnego sterowania ustawic¢
pozycje stotu. Powiadomienia dzwiekowe i wizualne z systemu sygnalizuja, kiedy stét
jest w ruchu.

Po zadokowaniu jednej lub dwdch kaniul mozna regulowac tylko wysoko$¢ stotu.

Po zadokowaniu trzech do czterech kaniul, stotu mozna uzywac do petnego
zintegrowanego ruchu stotu.

2. MONITOROWAC MIEJSCA PORTOW

Podczas ruchu stotu nalezy monitorowac pacjenta i wszystkie porty, aby uniknac
przemieszczania sie kaniuli lub wzrostu naprezenia w miejscu portu.

3. MONITOROWAC DOSTEP DO PACJENTA

Obserwowac ramiona narzedziowe i sprzet pomocniczy (np. weze, strzemiona, przewody),
aby uniknac zewnetrznych kolizji z pacjentem. Nalezy réwniez uwazac na potencjalny
kontakt stotu z wozkiem pacjenta lub innym sprzetem podczas ruchu stotu. Kontakt ten
moze prowadzi¢ do uzycia nadmiernej sity na pacjenta lub do przemieszczania sie kaniuli w
dcianie ciata, co moze prowadzi¢ do obrazen pacjenta.

Przed wykonaniem zintegrowanego ruchu stotem, w trakcie jego wykonywania i po jego
zakonczeniu nalezy sprawdzi¢, dostep do pacjenta.

A OSTRZEZENIE

A

Sprawdzi¢ przestrzen pomiedzy pacjentem a ramionami narzedziowymi
podczas operacji oraz przed zintegrowanym ruchem stotu, w trakcie i po jego
zakonczeniu. Dtugotrwaty ucisk na pacjenta moze spowodowac powazne
obrazenia.

Nie przesuwac¢ stotu po zadokowaniu do wézka pacjenta, chyba ze system i
stot sq prawidtowo potaczone i komunikujg sie oraz spetniajg wszystkie kryteria
zintegrowanego ruchu stotu.

Przed wykonaniem ruchu niekompatybilnym stotem operacyjnymnalezy odtaczy¢ system da
Vinci Xi od pacjenta.

Przed wykonaniem zintegrowanego ruchu stotem, w trakcie jego wykonywania i po jego
zakonczeniu nalezy sprawdzi¢, czy pacjent nie ma kontaktu z wyposazeniem, w tym z
ramionami narzedziowymi.

Po zwolnieniu hamulca, ramiona narzedziowe moga sie swobodnie poruszac,
powodujac zaktdcenia zewnetrzne, naruszenie sterylnosci i/lub zmiane pozycji
ramion narzedziowych.
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W TRAKCIE ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU
(CHIRURG)

1. WIZUALIZOWAC KONCOWKI NARZEDZI
Po zwolnieniu hamulcéw ramienia nalezy nieprzerwanie obserwowac korncéwki narzedzi,

aby unikna¢ przypadkowego kontaktu z tkankg wewnetrzna.

2. UNIKAC ZADAN WYMAGAJACYCH PRECYZJI

Ruch korcéwek narzedzi po zwolnieniu hamulcow ramion moze by¢ mniej precyzyjny niz
podczas normalnego uzytkowania, co moze spowodowac przypadkowe uszkodzenie tkanek

Przed przystapieniem do wykonywania zadar wymagajacych precyzji nalezy ponownie

wigczy¢ hamulce ramienia narzedziowego.

3. W RAZIE POTRZEBY WSTRZYMAC RUCH STOtU

Aby wstrzymac zintegrowany ruch stotu na konsoli chirurgiczne;j:
> nacisnac i przytrzymac przycisk nozny endoskopu lub sterowania gtéwnego

(master),
> wyjs¢ z aktywnego sterowania (np. wyja¢ gtowe z przegladarki 3D), lub

> nacisnac i przytrzymac element sterowania palcami (sprzegto).
Aby zatrzymac zintegrowany ruch stotu i wigczy¢ hamulce ramienia narzedziowego na

konsoli chirurgiczneyj:
> nacisnac przycisk e-stop.

Aby wstrzymac zintegrowany ruch stotu za pomoca pilota zdalnego sterowania:

»  Zwolni¢ przyciski pozycjonujace.

UWAGA:
Jezeli podczas ruchu stotu wystapig nieintuicyjne ruchy, nalezy zatrzymac zintegrowany ruch

stotu, naciskajac e-stop.

W trakcie zintegrowanego ruchu stotu wprowadzone narzedzia pod kontrolg
chirurga nie powinny by¢ uzywane do zadan chirurgicznych wymagajacych

precyzji.
Nieprzerwanie kontrolowac i obserwowac koncowki narzedzi podczas ruchu stotu.


msierszynska
Podświetlony
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DA VINCI

dv

WYLACZANIE ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU

1. NACISNAC PRZYCISK DA VINCI

Nacisng¢ przycisk DA VINCI na pilocie zdalnego sterowania, aby wytaczy¢
zintegrowany ruch stotu. Powoduje to ponowne uruchomienie hamulcéw ramienia
na wozku pacjenta da Vinci Xi. Wowczas ramiona narzedziowe s3 gotowe do uzycia
chirurgicznego.
Zintegrowany ruch stotu mozna wytgczy¢ w inny sposéb:

» nacisng¢ dowolny przycisk na wozku pacjenta,

> po wytgczeniu pilota zintegrowany ruch stotu przerwie prace,

» pozwoli¢, aby zintegrowany ruch stotu przerwat prace i wytgczyt sie
automatycznie.

2. KONTROLA PORTOW, PACJENTA | ZABEZPIECZEN

Sprawdzi¢ porty pod katem powstatego naprezenia. Sprawdzi¢, czy srodek zdalny jest
wyréownany w obrebie $ciany ciafa. Ustawic kaniule pod kontrolg wizualng, aby unikna¢
rozerwania lub przebicia tkanki podczas kolejnego wprowadzania narzedzia.

Sprawdzi¢, czy pacjent i zabezpieczenia znajduja sie w prawidtowej pozydji, aby uniknac
obrazen. Samoistna zmiana pozycji pacjenta jest zjawiskiem powszechnym i moze wystapic,
gdy masa ciata porusza sie po zatrzymaniu sie stotu.

3. SPRAWDZIC POLOZENIE PACJENTA

Sprawdzi¢, czy ramiona narzedziowe znajduja sie w odpowiedniej odlegtosci od pacjenta
i wszelkich urzadzen pomocniczych po zakonczeniu ruchu stotu. Zapewni¢ odpowiedni
dostep do pacjenta na wypadek, gdyby potrzebny byt natychmiastowy dostep do pacjenta.

4. W RAZIE POTRZEBY PONOWNIE ZAMONTOWAC NARZEDZIA

Ponownie zamontowac narzedzia pod kontrolg wizualna zgodnie z instrukcjami zawartymi w
Podreczniku uzytkownika systemu da Vinci Xi.

Nie nalezy wykonywac zadan chirurgicznych wymagajacych precyzji po
zwolnieniu hamulcow ramion.

Srodki zdalne kaniuli mogg sie przesung¢ podczas zintegrowanego ruchu stotu. Po
wykonaniu zintegrowanego ruchu stotu sprawdzi¢, czy pozycja srodka zdalnego kazdej z
kaniul jest wyréwnana ze $ciang ciata.

Sprawdzi¢ kontakt pomiedzy pacjentem a ramionami narzedziowymi podczas operacji oraz
przed zintegrowanym ruchem stotu i po jego zakoriczeniu.
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TRYB AUTONOMICZNY

W przypadku braku kompatybilnego systemu da Vinci Xi do podtaczenia (sparowania),
Trumpf TruSystem 7000dV musi by¢ uzywany w trybie autonomicznym. W przypadku gdy
dostepny jest kompatybilny system, oba przyciski DV i trybu autonomicznego (standalone)
sg podswietlone, umozliwiajac autonomiczng prace stotu do czasu zadokowania kaniuli.
Intuitive Surgical zaleca jednak uzycie podswietlonego przycisku DV do pofaczenia
systemu ze stotem natychmiast po wigczeniu zasilania kompatybilnego systemu. Zawsze
nalezy odtaczyc wszystkie ramiona narzedziowe przed wykonaniem ruchu stotem w
trybie autonomicznym. Jezeli nie zostang spetnione wszystkie wymagania dotyczace
kompatybilnosci, podswietla sie STANDALONE (trybu autonomicznego).

1. ODLACZYC WSZYSTKIE RAMIONA NARZEDZIOWE

Odfaczy¢ (oddokowac) wszystkie ramiona narzedziowe zgodnie z instrukcjami zawartymi w
Podreczniku uzytkownika systemu da Vinci Xi. Odsung¢ ramiona narzedziowe od pacjenta.

W razie potrzeby odsuna¢ wozek pacjenta od pacjenta, aby unikng¢ kontaktu podczas
kolejnego pozycjonowania stotu.

2. NACISNAC TRYB AUTONOMICZNY NA PILOCIE ZDALNEGO
STEROWANIA

Nacisna¢ przycisk STANDALONE (trybu autonomicznego) w dolnym rzedzie pilota.

3. POTWIERDZIC ODLACZENIE WSZYSTKICH RAMION
NARZEDZIOWYCH

Potwierdzi¢ na pilocie zdalnego sterowania, ze wszystkie ramiona narzedziowe sg
odtaczone. Wyswietlacz LCD pilota zdalnego sterowania jest ekranem dotykowym. W trybie
autonomicznym (STANDALONE) podswietlaja sie wszystkie przyciski pozycjonujace.

Zawsze nalezy odfgczy¢ wszystkie ramiona narzedziowe przed wykonaniem ruchu stotem w
trybie autonomicznym.

4. USTAWIC POZYCJE STOLU

Za pomoca przyciskédw pozycjonujacych na pilocie zdalnego sterowania ustawi¢ pozycje
stotu.

Tryb autonomiczny wytgcza sie po krétkim czasie. Aby ponownie wigczy¢, nalezy
nacisna¢ przycisk STANDALONE (trybu autonomicznego) i potwierdzi¢ status odtgczenia
(oddokowania).
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ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW

WSKAZOWKI DOTYCZACE ROZWIAZYWANIA PROBLEMOW

UZYSKANIE NATYCHMIASTOWEGO DOSTEPU DO PACJENTA

> Odfgczy¢ (oddokowac) system przed wykonaniem ruchu stotem

USTAWIANIE POZYCJI PORTU

> Zmieni¢ pozycje srodka zdalnego kaniuli

SWIECI SIE TYLKO PRZYCISK TRYBU AUTONOMICZNEGO
> Tryb autonomiczny

> Niekompatybilny system

> Niekompatybilne oprogramowanie systemu

> Nie wtaczono funkcji zintegrowanego ruchu stotu

> Zasilanie systemu nie jest wiaczone

NIE MOZNA POLACZYC SYSTEMU ZE STOLEM
> Aby potaczy¢ system, nalezy wyjs¢ z trybu autonomicznego
> Nie potaczono z da Vinci
> Sygnat bezprzewodowy jest zablokowany

> Nieprawidtowy stot, pilot zdalnego sterowania, system lub oprogramowanie

UTRATA POLACZENIA

> Utrata potaczenia bezprzewodowego

ZINTEGROWANY RUCH STOtU NIE WEACZA SIE
> Uzytkownik nie potgczyt systemu ze stotem
> Wprowadzone narzedzia poza kontrolg chirurga
> Brak wizualizacji wprowadzonych narzedzi
> Ustawianie pozycji portu
> Stopy stotu sg odblokowane
> Zintegrowany ruch stotu nie jest dostepny

> Niegotowy do zintegrowanego ruchu stotu

STOt NIE PORUSZA SIE
> Uzytkownik nie wigczyt zintegrowanego ruchu stotu
> Ustawic pozycje portu
> Zintegrowany ruch stotu jest wstrzymany

> daVinci Xi na granicy zakresu ruchu
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WSKAZOWKI DOTYCZACE ROZWIAZYWANIA PROBLEMOW (C.D.)

STOt NIE PORUSZA SIE ZGODNIE Z POLECENIEM OPERATORA
> Mozna regulowac tylko wysokos¢ stotu
> daVinci Xi na granicy zakresu ruchu
> Stot na granicy zakresu ruchu

> Przewdd ogranicza ruch ramion narzedziowych

KONTAKT Z DZIALEM POMOCY
> Skontaktowac sie z Intuitive Surgical

> Skontaktowac sie z Trumpf
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UZYSKANIE NATYCHMIASTOWEGO DOSTEPU DO PACJENTA

ODtACZYC (ODDOKOWAC) SYSTEM
PRZED WYKONANIEM RUCHU STOLEM

W przypadku sytuacji, w ktorej wymagany jest natychmiastowy dostep do
pacjenta, wykonac nastepujace czynnosci w celu usuniecia systemu z pacjenta
przed wykonaniem ruchu stotem:
1. Usuna¢ narzedzie z pacjenta.
a. W razie potrzeby uzy¢ konsoli chirurgicznej, aby zwolni¢ uchwyty

narzedziowe.

b. W przypadku, gdy nie mozna uzy¢ sterowania robotycznego do
zwolnienia uchwytéw narzedziowych, nalezy wykonac reczne
zwalnianie uchwytéw zgodnie z instrukcjami podanymi w Podreczniku
uzytkownika systemu da Vinci Xi.

Usuna¢ endoskop z pacjenta.
Odfaczy¢ kaniule od ramion narzedziowych.

Odsunga¢ ramiona narzedziowe od pacjenta.

uohA W

W razie potrzeby odsunac woézek pacjenta od pacjenta.

UWAGA

Jezeli wszystkie ramiona s3 odblokowane i polecenia ruchu stotu nie sg
dostepne z pilota zdalnego sterowania, nacisna¢ przycisk STANDALONE (trybu
autonomicznego) w dolnym rzedzie pilota 7000dV i postepowac zgodnie z
poleceniami. Powoduje wprowadzenie stotu w tryb autonomiczny i umozliwia

STANDALONE

a¥y

korzystanie z przyciskow pozycjonowania.

UWAGA

Jezeli pilot zdalnego sterowania nie dziata, nalezy sprawdzi¢, czy wszystkie ramiona
narzedziowe sg odtgczone (oddokowane) i odsuniete od pacjenta, a nastepnie
uzyc¢ zielonego przycisku na klawiaturze kolumny stotu, aby wtaczy¢ sterowanie
kolumny klawiatura. Dopiero wtedy nalezy uzy¢ przyciskow pozycjonowania do
wydania polecenia ruchu.
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USTAWIANIE POZYCJI PORTU

UWAGA

Moze dojs$¢ do zatrzymania zintegrowanego ruchu stotu i wyswietlenia polecenia
regulacji pozycji portu. Jest to normalne i dzieje sie tak z trzech gtéwnych
powoddow:
1. Porty s poddane naprezeniu, a naci$niecie przycisku sprzegta portu
spowoduje zmniejszenie tego naprezenia.
2. Ramie koliduje z pacjentem lub innym ramieniem. Sprawdzi¢ rozstaw ramion

i odstep od pacjenta.

3. Porty nie sa dobrze zamocowane w $cianie ciata. Przed przystapieniem do
zintegrowanego ruchu stotu nalezy odtaczy¢ niezamocowany port.

ZMIENIC POZYCJE SRODKA ZDALNEGO KANIULI

Pod kontrolg wizualng wyrdwnac srodek zdalny ze $ciang ciata, naciskajac Waiting for

sprzegto portu na wskazanym ramieniu (ramionach) narzedzia. Instrukcje bedside...

dotyczace prawidtowego pozycjonowania srodka zdalnego kaniuli znajduja sie w

Podreczniku uzytkownika systemu da Vinci Xi. Check port
position and

Jezeli kaniula catkowicie wysuneta sie ze sciany ciata, nalezy usunac narzedzie .
(jesli jest zamontowane), odtgczy¢ kaniule od ramienia, wprowadzic kaniule do patient clearance.
$ciany ciata przy uzyciu standardowych procedur chirurgicznych i ponownie F
podtaczyc¢ ramie do kaniuli. Informacje na temat uzywania systemu kaniul

znajduja sie w Podreczniku uzytkownika narzedzi i akcesoriéw da Vinci Xi.

A Przed uzyciem klawiatury kolumny stotu do wykonania ruchu stotem, odtaczy¢ system
od pacjenta.

Odfaczy¢ system od pacjenta przed odblokowaniem stép stotu.
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TRYB AUTONOMICZNY

W przypadku braku kompatybilnego systemu da Vinci Xi do podtaczenia
(sparowania), Trumpf TruSystem 7000dV musi by¢ uzywany w trybie
autonomicznym. Zawsze nalezy odtgczy¢ wszystkie ramiona narzedziowe przed
wykonaniem ruchu stotem w trybie autonomicznym.

1. Odtaczy¢ wszystkie ramiona narzedziowe i odsunac je od pacjenta.

2. Nacisna¢ przycisk STANDALONE (trybu autonomicznego) na pilocie zdalnego
sterowania.

3. Potwierdzi¢ na wyswietlaczu LCD pilota zdalnego sterowania, ze wszystkie
ramiona narzedziowe s3 odfgczone.

4. Za pomocy przyciskéw pozycjonujgcych na pilocie zdalnego sterowania
ustawi¢ pozycje stotu.

STANDALONE

NIEKOMPATYBILNY SYSTEM

System chirurgiczny da Vinci Xi jest jedynym systemem kompatybilnym ze
zintegrowanym ruchem stotu.

USE ONLY THE
da Vinci )X

SURGICAL SYSTEM

Aby wykonac ruch stotem z niekompatybilnymi systemami, patrz TRYB
AUTONOMICZNY (STANDALONE).

NIEKOMPATYBILNE OPROGRAMOWANIE SYSTEMU

Wersja A7.0_P4 lub nowsza jest jedynym oprogramowaniem systemowym

kompatybilnym ze zintegrowanym ruchem stotu. Wszystkie inne

oprogramowania sg niekompatybilne ze zintegrowanym ruchem stotu, w tym:
» oprogramowanie A7.0_P3b lub wczesniejsza wersja,

Informacje na temat wersji oprogramowania mozna znalez¢ na ekranie
dotykowym wadzka wizyjnego, w zaktadce Ustawienia, w sekcji Rozwigzywanie
problemdéw. Niekompatybilne oprogramowanie nie bedzie miato zaktadki Stét na
ekranie dotykowym.

Aby wykonac ruch stotu z niekompatybilnym systemem, patrz TRYB
AUTONOMICZNY (STANDALONE).

NIE WEACZONO FUNKCJI ZINTEGROWANEGO RUCHU STO(U
Mozliwe jest posiadanie oprogramowania A7.0_P4, ale z niewtgczong jeszcze funkcja
ruchu stotu. W zaktadce Stét wyswietli sie napis ,PAIRING NOT POSSIBLE" (potaczenie
nie jest mozliwe).

Skontaktowac sie Biurem Obstugi Klienta. Funkcje ruchu stotu moze witaczy¢ tylko
Intuitive Surgical.

INTEGRATED TABLE MOTION

PAIRING NOT POSSIBLE

Aby wykonac ruch stotem, gdy funkcja ruchu stotu nie jest wigczona, patrz TRYB
AUTONOMICZNY (STANDALONE).
ZASILANIE SYSTEMU NIE JEST WLACZONE

Wiaczy¢ zasilanie systemu da Vinci Xi zgodnie z instrukcjami zawartymi w Podreczniku
uzytkownika systemu da Vinci Xi.
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NIE MOZNA POtACZYC SYSTEMU ZE STOLEM

NIEPRAWIDLOWY SYSTEM, OPROGRAMOWANIE,
STOL LUB PILOT ZDALNEGO STEROWANIA

Potwierdzi¢ uzycie wtasciwego systemu, oprogramowania, stotu i pilota zdalnego
sterowania:

» Stot Trumpf TruSystem 7000dV (model TS7000dV)

» Pilot zdalnego sterowania 7000dV

> System da Vinci Xi (model 1S4000)

> Oprogramowanie A70_P4 lub nowsze, z wtgczong funkcja ruchu stotu

Aby potwierdzi¢ wersje oprogramowania, nalezy nacisna¢ zaktadke Ustawienia, a
nastepnie rozwigzywanie probleméw na ekranie dotykowym waozka wizji. Jezel
prawidtowa wersja nie jest wtaczona, nalezy skontaktowac sie z Intuitive Surgical.

SYGNAL BEZPRZEWODOWY JEST ZABLOKOWANY

Odblokowac wszystkie czujniki podczerwieni (IR). Jeden czujnik znajduje sie na
dole kolumny wdézka pacjenta. Pozostate znajduja sie w gornej czesci kolumny
stotu. Sygnat podczerwieni (IR) jest wymagany do bezprzewodowego potaczenia
systemu ze stotem. Obtozenia nie maja wptywu na sygnat podczerwieni (IR).

Do bezposredniego potaczenia stotu z wézkiem pacjenta mozna uzy¢
opcjonalnego przewodu potaczeniowego, pomijajac tacza IR/RF. Wymaga to
zakupu przewodu potgczeniowego oddzielnie. Patrz POt ACZENIE SYSTEMU ZE
STOLEM (PRZEWODOWO).

NIE POLACZONO Z DA VINCI

Komunikat wyswietla sie po nieudanym potaczeniu. Nacisna¢ przycisk DA VINCI
na pilocie zdalnego sterowania, a nastepnie nacisng¢ PAIR (potgcz) na ekranie
dotykowym wozka wizyjnego przed uptywem wyznaczonego czasu.

Zintegrowany ruch stotu wymaga potaczenia systemu ze stotem.

UTRATA POLACZENIA
UTRATA POtACZENIA BEZPRZEWODOWEGO

Nacisng¢ przycisk RECOVER (odzyskaj) na ekranie dotykowym waézka wizyjnego.
Jezeli odzyskanie potaczenia nie jest mozliwe, nalezy wykona¢ ponizsze
czynnosci:
» Sprawdzi¢ zaktadke Stét na ekranie dotykowym w celu uzyskania
dodatkowych informacji.

> Odblokowac wszystkie czujniki podczerwieni (IR). Jeden czujnik znajduje
sie na dole kolumny wdzka pacjenta. Pozostate znajdujg sie w gérnej czesci
kolumny stotu. Obtozenia nie majg wptywu na sygnat podczerwieni (IR).

> Odfaczyc system i ustawic stot (np. zwiekszy¢ wysokosc¢ stotu lub
wypoziomowac¢ go) tak, aby stét lub podtgczone urzgdzenia nie blokowaty
sygnatu podczerwieni.

> Wytaczyc¢ i ponownie witaczy¢ zasilanie stotu.

> Wytaczyc i ponownie wigczyc zasilanie systemu da Vinci Xi.

> Wykona¢ potaczenie przewodowe pomiedzy stotem i systemem zgodnie
z instrukcjami w POLACZENIE SYSTEMU ZE STOLEM (PRZEWODOWE). Jezeli
potaczenie przewodowe jest juz w uzyciu, nalezy sprawdzi¢ przewdd
i potaczenia na obu koricach.

Ruch stotu jest wytgczony do czasu usuniecia tego komunikatu.

” Trumpf

TruSystem 7000dV Medical

TRUMPE

TruSystem 7000dV
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ZINTEGROWANY RUCH STOtU NIE WEACZA SIE

UZYTKOWNIK NIE POLACZYL SYSTEMU ZE STOLEM
Wykona¢ i potwierdzi¢ potgczenie systemu ze stotem.
1. Nacisnag¢ przycisk DA VINCI na pilocie zdalnego sterowania.

2. Nacisna¢ POLACZ (PAIR) w zaktadce Stot na ekranie dotykowym wozka
wizyjnego.

3. Potwierdzi¢ potaczenie w zaktadce Stot lub na pasku stanu LCD pilota
zdalnego sterowania. Status potgczenia wyswietla sie réwniez w obszarach
statusu endoskopu na woézku wizyjnym i konsoli chirurgicznej.

UWAGA:

Zintegrowany ruch stotu wymaga potaczenia systemu ze stotem.

WPROWADZONE NARZEDZIA POZA KONTROLA CHIRURGA

Wszystkie wprowadzone narzedzia muszg znajdowac sie pod kontrolg chirurga
lub nalezy je usunac¢.

Zintegrowanego ruchu stotu nie mozna wtaczy¢, jesli wszystkie wprowadzone
narzedzia nie sg pod kontrolg chirurga lub nie zostaty usuniete.

BRAK WIZUALIZACJI WPROWADZONYCH NARZEDZI

Ustawic¢ wszystkie wprowadzane narzedzia w pozycji widocznej dla chirurga, aby
unikng¢ niezamierzonego kontaktu z tkanka.

Zintegrowanego ruchu stotu nie mozna wtaczy¢, jesli wszystkie wprowadzone
narzedzia nie sa widoczne dla chirurga lub nie sg pod jego kontrolg. W takim
przypadku nalezy je usunac.

USTAWIANIE POZYCJI PORTU

Komunikat ten wyswietla sie, gdy system wymaga ustawienia pozycji portu.
Przyczyna moze by¢ stabe umocowanie kaniul, kontakt ramienia narzedziowego
z pacjentem lub przedmiotami zewnetrznymi (np. strzemionami) lub naprezenie
portéw przed wigczeniem zintegrowanego ruchu stotu.

Sprawdzi¢ potozenie kaniul.

Pod kontrolg wizualng wyréwnac srodek zdalny ze $ciang ciata, naciskajac
sprzegto portu na wskazanym ramieniu (ramionach) narzedzia. Instrukcje
dotyczace prawidtowego pozycjonowania $rodka zdalnego kaniuli znajduja sie w
Podreczniku uzytkownika systemu da Vinci Xi.

Sprawdzi¢ przestrzenh wokét ramienia, aby zapewnic¢ peten zakres ruchu.

Ustawic regulator odstepu od pacjenta tak, aby ramie nie znajdowato sie zbyt blisko
pacjenta. Zmniejszy¢ naprezenie portdw poprzez wcisniecie sprzegta portow.

M

!

Press the
DA VINCI
button to pair
with da Vinci Xi.

.

Waiting for
surgeon...

All inserted
instruments must
be controlled

or removed. [_

Waiting for
surgeon...

Allinserted
instruments must
be visualized.

-
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ZINTEGROWANY RUCH STOtU NIE WLACZA SIE (C.D.)

STOPY STOtU ODBLOKOWANE

da Vinci
Nacisnag¢ i przytrzymac przycisk LOCK (blokada) na pilocie zdalnego _

sterowania i zablokowac stopy stotu operacyjnego. ledkiaHa e
Na pasku statusu wyswietlacza LCD pilota wyswietli sie ikona ,zablokowane”.

Odblokowany stét operacyjny moze w sposdb niezamierzony poruszyc sie
podczas zabiegu, powodujac obrazenia pacjenta i/lub uzytkownika.

ZINTEGROWANY RUCH STOtU NIE JEST DOSTEPNY

da Vinci
Komunikat wyswietla sie, gdy przycisk DA VINCI jest wcisniety, ale da Vinci nie m

obstuguje ruchu stotu. Mozliwe przyczyny obejmuja: Table motion
» zabiegi z niezamocowanymi kaniulami (np. ustne, piersiowe i sercowe) not allowed.
zostaty wybrane z panelu dotykowego wozka pacjenta podczas Konfiguracji z
przewodnikiem, Undock da Vinci
> niekompatybilne akcesorium da Vindi, to move table.

> osiggniecie granicy zakresu ruchu i brak zalecanego przez system
bezpiecznego kierunku ruchu stotu, [

> awaria ramienia.

W przypadku osiaggniecia granicy zakresu ruchu, odsunac¢ ramiona od ich granic
(np. uzy¢ funkcji FLEX, aby ustawic¢ ramie z dala od granicy) lub odtaczy¢ ramie,
ktére osiggneto granice, a nastepnie odtgczy¢ wszystkie ramiona.

W przypadku awarii ramienia i wytgczenia jednego lub wiecej ramion, nalezy
odtgczyc wszystkie ramiona i odsunac je od pacjenta przed wykonaniem ruchu
stofem.

Ruch stotu nie powinien by¢ inicjowany z klawiatury kolumny stotu bez uprzedniego
usuniecia wszystkich narzedzi i odtgczenia systemu da Vinci Xi od pacjenta.

NIEGOTOWY DO ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU

Wiecej informacji mozna znaleZ¢ na ekranie dotykowym wozka wizyjnego. Not ready for
Komunikat wyswietla sie, gdy warunki uniemozliwiajg zintegrowany ruch stotu. table motion.
Mozliwe warunki obejmuja:
> Asystent po stronie pacjenta naciska przycisk na dowolnym ramieniu wézka See da Vinci
pacjenta, podczas gdy zintegrowany ruch stotu jest wtgczony. touchscreen for
> Anestezja nie moze wilaczy¢ zintegrowanego ruchu stotu, gdy przycisk na more info.
jakimkolwiek ramieniu wozka pacjenta jest wtgczony. [_

Komunikaty w zaktadce Stot wozka wizyjnego, baner zintegrowanego ruchu
stotu, obszar statusu systemu i panele statusu ramion narzedziowych dostarczg
kolejne informacje.. Panele statusu pokazujg problemy do rozwigzania dotyczace
poszczegdlnych ramion.

POLACZENIE Z NIEWLASCICYM SYSTEMEM

NACISNAC ROZ£ACZ (UNPAIR) W ZAKLADCE STOtU

W przypadku obecnosci dwdch wozkdéw pacjenta systemu da Vinci Xi i pofaczenia
przez uzytkownika stotu z niewtasciwym systemem, nalezy nacisnac¢ przycisk
UNPAIR (roztacz) na karcie Stot wozka wizyjnego. Patrz POLACZENIE SYSTEMU ZE
STOLEM (BEZPRZEWODOWE), aby potaczyc¢ stot z wybranym systemem.
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STOL NIE PORUSZA SIE

v dovinc

UZYTKOWNIK NIE WELACZYt ZINTEGROWANEGO RUCHU STOtU 5 "
ress the

Nacisna¢ przycisk DA VINCI na pilocie zdalnego sterowania, aby wiaczy¢ zintegrowany DA VINCI

ruch stotu. Powoduje to zwolnienie hamulcéw ramienia na wozku pacjenta da Vinci Xi.
button to

Po zadokowaniu kaniuli ruch stotu jest dozwolony tylko przy uzyciu funkcji move the table.
zintegrowanego ruchu stotu.

USTAWIANIE POZYCJI PORTU

Komunikat sygnalizuje koniecznos¢ zmiany pozycji $srodka zdalnego kaniuli. Przyczyna

moze byc stabe umocowanie kaniul, kontakt ramienia narzedziowego z pacjentem, Waltlr?g for
przedmiotami zewnetrznymi (np. strzemionami) lub naprezenie portéw przed bedside...
wtaczeniem zintegrowanego ruchu stotu.

Sprawdzi¢ potozenie kaniul. Check port

Pod kontrola wizualng wyréwnac srodek zdalny ze $ciang ciata, naciskajac sprzegto portu position and

na wskazanym ramieniu (ramionach) narzedzia. Instrukcje dotyczace prawidtowego patient clearance.
pozycjonowania $rodka zdalnego kaniuli znajduja sie w Podreczniku uzytkownika [_

systemu da Vinci Xi.
Sprawdzi¢ przestrzen wokot ramienia, aby zapewnic peten zakres ruchu.

Ustawi¢ regulator odstepu od pacjenta tak, aby ramie nie znajdowato sie zbyt blisko
pacjenta. Zwolni¢ naprezenie portéw.

ZINTEGROWANY RUCH STOLU JEST WSTRZYMANY m

Przywrdcic ruch stotu przez zwolnienie przycisku noznego endoskopu, przycisku noznego Waiting for
sprzegta gtéwnego (master) lub elementu sterowania palcami (sprzegta).

da Vinci user....
Komunikat wyswietla sie po wstrzymaniu ruchu stotu przez uzytkownika konsoli.
UWAGA: Tqble motion
is paused.
Funkcje ruchu stotu mozna réwniez wstrzymac, gdy uzywane sg narzedzia
do elektrokauteryzacji o wysokiej czestotliwosci, ze wzgledu na zaktdcenia o
czestotliwosci radiowej (RF). Nie wyswietla sie zaden komunikat, ale przyciski na [_

pilocie sg przyciemnione.

DA VINCI NA GRANICY ZAKRESU RUCHU m

Wozek pacjenta osiggnat co najmniej jedng granice zakresu ruchu. Ograniczenia Some table

zakresu ruchu nalezy rozwigzywac w nastepujacy sposob: AT R AT

» Jezeli wozek pacjenta osiagnat pionowa granice wysokosci, podnies¢ lub obnizy¢ restricted.
stof, aby odsunac sie od granicy lub tymczasowo wytaczy¢ granice wysokosci
systemu. daVinci has
» Jezeli ramie narzedziowe osiggneto pozioma granice przesuwu, sygnalizowang reached a
przez bursztynowe diody LED, nalezy sprawdzi¢ na pilocie zdalnego sterowania motion limit. [—
dostepne kierunki ruchu stotu, aby odsuna¢ sie lub wygia¢ ramie narzedziowe

z dala od granicy. Przed przystapieniem do ustawiania przegubu elastycznego
nalezy usuna¢ narzedzia.

» Jezeli ramie narzedziowe osiggneto granice wygiecia, nalezy sprawdzic¢ na pilocie
zdalnego sterowania, czy dostepne sa kierunki ruchu stotu, aby odsunac sie
od granicy lub wygiac¢ ramie narzedziowe od granicy. Przed przystapieniem do
ustawiania przegubu elastycznego nalezy usuna¢ narzedzia.

» Jezeli zadne z powyzszych rozwigzan nie dziata, odtgczy¢ ramie znajdujace sie na
granicy i przejs¢ do zintegrowanego ruchu stofu.

» Jezeli co najmniej dwa ramiona znajduja sie na granicy zakresu ruchu, odtgczy¢
wszystkie ramiona z wyjatkiem endoskopu i ponownie przeprowadzi¢ naprowadzanie.
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STOL NIE PORUSZA SIE ZGODNIE Z POLECENIEM OPERATORA

MOZNA REGULOWAC TYLKO WYSOKOSC STOtU

Zadokowac trzy lub cztery kaniule, aby umozliwi¢ petny zintegrowany ruch stotu.

Po zadokowaniu jednej lub dwdch kaniul mozna regulowac tylko wysokos¢ stotu.

Po zadokowaniu trzech lub czterech kaniul dostepny jest peten zakres zintegrowanego

ruchu stotu.

DA VINCI NA GRANICY ZAKRESU RUCHU

Wozek pacjenta osiagnat co najmniej jedna granice zakresu ruchu. Ograniczenia zakresu

ruchu nalezy rozwigzywac w nastepujacy sposob:

>

Jezeli wozek pacjenta osiagnat pionowa granice wysokosci, podnies¢ lub obnizy¢ stét,
aby odsunac sie od granicy lub tymczasowo wytaczy¢ granice wysokosci systemu.
Jezeli ramie narzedziowe osiggneto pozioma granice przesuwu, sygnalizowanga przez
bursztynowe diody LED, nalezy sprawdzi¢ na pilocie zdalnego sterowania dostepne
kierunki ruchu stotu, aby odsuna¢ sie lub wygig¢ ramie narzedziowe z dala od granicy.
Przed przystgpieniem do ustawiania przegubu elastycznego nalezy usung¢ narzedzia.
Jezeli ramie narzedziowe osiagneto granice wygiecia, nalezy sprawdzi¢ na pilocie
zdalnego sterowania, czy dostepne sg kierunki ruchu stotu, aby odsunac sie od
granicy lub wygia¢ ramie narzedziowe od granicy. Przed przystapieniem do ustawiania
przegubu elastycznego nalezy usuna¢ narzedzia.

Jezeli zadne z powyzszych rozwigzanh nie dziata, odtgczy¢ ramie znajdujace sie na
granicy i przejs¢ do zintegrowanego ruchu stofu.

Jezeli co najmniej dwa ramiona znajduja sie na granicy zakresu ruchu, odtaczyc
wszystkie ramiona z wyjatkiem endoskopu i ponownie przeprowadzi¢ naprowadzanie.

STOL NA GRANICY ZAKRESU RUCHU

Stot osiagnat granice zakresu ruchu. Na pilocie zdalnego sterowania i na wozku wizyjnym
pojawia sie granica zakresu ruchu. Dostepne kierunki podswietlg sie na pilocie zdalnego

sterowania. Uzywajac przycisku poziomowania stotu, odsunac stot od granicy unikania kolizji.

Komunikat wyswietla sie wytagcznie po wykryciu przez stét granicy unikania kolizji, na
przyktad, gdy blat stotu zderzytby sie z podstawg stotu. Stét wyda sygnat dzwiekowy, a

przycisk na pilocie zdalnego sterowania bedzie migat, aby zasugerowac kierunek ruchu,

ktory pozwoli rozwigzac problem.

PRZEWODY OGRANICZAJA RUCH RAMION NARZEDZIOWYCH

Przewody nalezy utozyc w taki sposéb, aby nie ograniczaty ruchu ramion narzedziowych.
Aby zintegrowany ruch stotu dziatat zgodnie z przeznaczeniem, ramiona muszg
mie¢ mozliwo$¢ swobodnego ruchu.

Przed rozpoczeciem zintegrowanego ruchu stotu nalezy sprawdzi¢, czy pomocnicze
urzadzenia zewnetrzne (np. rurki, kable, strzemiona) sg wystarczajaco luzne.

v davin

Only table height
can be adjusted
with 1 or 2 arms

docked.

.
v dovin

Some table
movements are
restricted.

da Vinci has
reached a

motion limit. [_

v dovine

Some table
movements are
restricted.

Table has reached
a motion limit.
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KONTAKT Z DZIALEM POMOCY

DZIAL POMOCY TECHNICZNEJ:

Informacje dotyczace systemu chirurgicznego da Vinci Xi mozna uzyskac,
dzwoniac na infolinie Dziatu Pomocy Technicznej. W Stanach Zjednoczonych
prosimy zadzwoni¢ pod numer 1.800.876.1310, gdzie telefony sg obstugiwane
przez 24 godziny na dobe, siedem dni w tygodniu. W Europie nalezy dzwonic
pod numer +41.21.821.2020.

DZIAL POMOCY TECHNICZNEJ:

Informacje dotyczace stotu chirurgicznego Trumpf TruSystem 7000dV:
TRUMPF Medizin Systeme GmbH + Co. KG

Carl-Zeiss-Stralle 7-9

07318 Saalfeld

Germany

www.trumpfmedical.com

Tel.: +49 3671 586-41911
Fax: +49 3671 586-41175

e-mail: service. wwo@trumpfmedical.com
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PRZEWODNIK PO IKONACH | SYMBOLACH

SYMBOL LUB IKONA ZNACZENIE

Ostrzezenie ostrzega uzytkownika o sytuacji, ktorej skutkiem
moze by¢ Smierc¢ lub powazne obrazenia ciata, jesli nie uda sie jej uniknac.

Przestroga przestrzega uzytkownika przed potencjalnie niebezpiecznymi
sytuacjami, ktérych skutkiem moga by¢ niewielkie lub umiarkowane
obrazenia uzytkownika lub pacjenta albo uszkodzenie sprzetu lub innego

mienia, jesli nie uda sie ich unikngc.

UWAGA Uwaga podkresla wazne informacje.
Uzytkownik potaczyt system ze stotem za pomocga potaczenia
(((dV))) y potaczyt sy p 3 pota
bezprzewodowego.
de Uzytkownik potaczyt system ze stotem za pomocga potaczenia
D przewodowego.

Uzytkownik nie potaczyt systemu ze stotem lub potaczenie zostato utracone.

Akumulator stotu jest natadowany.

Niski poziom natadowania akumulatora.

Stot jest podtgczony do gniazda $ciennego pradu zmiennego (AC).

Stopy stotu sg zablokowane.

Stopy stotu sg odblokowane.

Pozycja pacjenta na stole.

S @ o= F
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LATEKS Z KAUCZUKU NATURALNEGO

W przypadku nastepujacych elastomerowych/gietkich produktéw wymienionych
w niniejszym podreczniku Intuitive Surgical, materiaty, ktére sg przeznaczone do
kontaktu z uzytkownikami lub pacjentami podczas normalnego uzytkowania i
obstugi, nie sg wykonane z lateksu z kauczuku naturalnego:

- Nie dotyczy
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