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PROGRAMA

Generalitats de la Cirurgia laparo-toracoscépica i robotica
GENERALITATS DE LA CIRUGIA LAPARO-TORACOSCOPICA | ROBOTICA

Consideracions Preoperatories

Anatomia aplicada dels diferents aparells i sistemes.

Historia de la laparoscopia i toracoscopia.

Equipament material per a la laparoscopia i toracoscopia.

Teécniques basiques en laparoscopia i toracoscopia.

Tecniques d'imatge radiologica dels diferents aparells i sistemes CT, RMN, PET.

ADEIT, Fundacion Universidad-Empresa de la Universitat de Valéncia info@adeituv.es


mailto:informacio@adeituv.es

Configuracié del quirofan.Seleccié de pacients.
Avaluacié preoperatoria.

Generalitats de la Cirurgia Minimament Invasiva i la seua aplicacié practica en el quirofan
El canvi de paradigma de la cirurgia robotica.

Instrumental i energia.

Sistema robotic Da Vinci. Nocions generals.

Consideracions intraoperatorias

Anestésia (nocions comunes a totes les especialitats).

Ergonomia.

Establiment del neumoperitoneo i pneumotorax i col-locacié de trécares.Fisiologia del neumoperitoneo i pneumotorax induit.
Posicié, introduccid i retirada de trécares

Fisiopatologia i tecniques d'accés al camp quirlrgic en les diferents malalties quirdrgiques. Peculiaritats de camp robotic.
Docking.

Accés per NOTES i port Unic. Accés extraperitoneal i retroperitoneo.Accés toracoscépico.

Disseccid, cort i sutura en laparoscopia i robotica.

Hemostasia en Cirurgia Laparoscopica, Toracoscépica i Robotica.

Cures i complicacions postoperatories

Cures postoperatories.Complicacions postoperatories.

Complicacions més comunes en CGAD i el seu maneig.

Complicacions més comunes en Cirurgia General i Aparell Digestiu i el seu maneig.
Complicacions més comunes en Urologia i el seu maneig

Complicacions més comunes en Ginecologiay el seu maneig.

Complicacions més comunes en Cirurgia Toracica i el seu maneig.

BLOC DEL IRTIC (INSTITUT DE ROBOTICA DE LA UV). 40 hores semipresencials Nom de I'assignatura a impartir:
La Cirugia Cirurgia Robotica vista des del punt de vista de I'Enginyeria

Resum.

L'assignatura pretén donar una visié de les tecnologies robotiques i de visualitzacié aplicables a I'entorn de la cirurgia robotica.
Es mostraran als alumnes els elements mecatrénicos i conceptes robotics que permeten utilitzar la robotica en el procés
quirdrgic. Derivant d'ells les possibilitats d'Us dels manejadores mecatrénicos robotics en el camp de la cirurgia, aixi com les
limitacions associades a aquests.

Es mostraran els elements d'interficie que permeten un maneig dels sistemes robotics de manera adequada per a una
intervencié quirdrgica.

Un element important de la cirurgia robotica esta associada no sols a la manipulacié robotica del pacient, siné també a la visié
gue es déna al cirurgia de la zona d'intervencid, per a aixd es mostraran a I'alumne els sistemes de visualitzacié tridimensional
que permeten un control adequat de I'area d'intervencié. També es complementara amb la revisié de tecnologies de suport a la
planificacié de les intervencions basades en realitat mixta i técniques avancades d'imatge medica integrades en el procés
quirdrgic.

Altres elements que es tractaran en |'assignatura seran els sistemes de localitzacié de precisié en entorn quirdrgic, com a
element de suport per a la planificacid i execucié de la intervencid.

Finalment, I'assignatura realitzara una revisié dels sistemes de simulacid i el seu paper en la formacié i planificacié de la cirurgia
robotica. Temari

Temal. Introduccié a la robotica.

Conceptes basics associats a la robotica i els sistemes mecatrénicos en general (concepte de manipulador, graus de llibertat,
restriccions, fisiques).Tema2. Manipuladors robotics en I'entorn quirdrgic.

Elements especifics de sistemes robotics aplicats a la cirurgia, diferents robots actuals, funcionament limitacions. Interficies.

Tema3. Sistema de visualitzacié avanca en I'entorn quirdrgic.

Mecanismes de visualitzacié estereoscopica i el seu Us a I'entorn de la cirurgia robotica. Imatge medica avancada i el seu Us a
I'entorn de la cirurgia robotica. Noves tecnologies de visualitzacié en realitat mixta i la seua s'use per a la planificacid i
preparacié de la cirurgia robotica.

Tema4. Sistemes de posicionament i control de moviment en quirofan.

Sistemes de localitzacié 3D d'en quirofan tant per a pacient com per a robot i altres elements involucrats en el procés quirdrgic.
Us per a seguiment d'intervencié, revisié i millora.

Temabs. Tecniques de Simulacié de cirurgia robotica

Simuladors de cirurgia robotica. Caracteristiques. elements involucrats, limitacions i paper en el procés formatiu. Practiques.

BLOC DE L'IBV (INSTITUT DE BIOMECANICA DE LA UPV) (15 hores semipresencials) Nom de I'assignatura a impartir:
Metodologies de certificacié i disseny de producte sanitari per a cirurgia robotica. Temes

Tema 1. Teoria. El reglament europeu de certificacié de producte sanitari. Que és el MDR

- Procés de certificacié d'un producte sanitari sota el nou reglament per a: o Productes classe 1

- Productes classe 2a

- Productes classe 2b o

Tema 2. Teoria. Analisi de regs d'un producte sanitari i requisits essencials.

Tema 3. Teoria. El procés de disseny d'un producte sanitari

Tema 4. Teoria. Caracteristiques i usos dels biomaterials. Metal-lics i polimerics. Tema 5. Teoria. Tecnologies de fabricacié de
productes sanitaris.

Tema 6. Teoria. Tecniques d'avaluacié de producte sanitaris.

Tema 7. Teoria. Avaluacié clinica i seguiment dels productes sanitaris.
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Entorn del robot. Investigacié en Cirurgia Endoscopica i robotica. Els Instituts Tecnoldgics Universitaris i la robotica
BLOC DEL IRTIC (INSTITUT DE ROBOTICA DE LA UV). 40 hores semipresencials

Nom de Il'assignatura a impartir:
La Cirugia Robotica vista des del punt de vista de I'Enginyeria

Resum.

L'assignatura pretén donar una visié de les tecnologies robotiques i de visualitzacié aplicables a I'entorn de la cirurgia robotica.
Es mostraran als alumnes els elements mecatrénicos i conceptes robotics que permeten utilitzar la robotica en el procés
quirdrgic. Derivant d'ells les possibilitats d'Us dels manejadores mecatrénicos robotics en el camp de la cirurgia, aixi com les
limitacions associades a aquests.

Es mostraran els elements d'interficie que permeten un maneig dels sistemes robotics de manera adequada per a una
intervencié quirdrgica.

Un element important de la cirurgia robotica esta associada no sols a la manipulacié robotica del pacient, siné també a la visié
gue es déna al cirurgia de la zona d'intervencid, per a aixd es mostraran a I'alumne els sistemes de visualitzacié tridimensional
que permeten un control adequat de I'area d'intervencié. També es complementara amb la revisié de tecnologies de suport a la
planificacié de les intervencions basades en realitat mixta i técniques avancades d'imatge medica integrades en el procés
quirdrgic.

Altres elements que es tractaran en |'assignatura seran els sistemes de localitzacié de precisié en entorn quirdrgic, com a
element de suport per a la planificacid i execucié de la intervencid.

Finalment, |'assignatura realitzara una revisié dels sistemes de simulacid i el seu paper en la formacié i planificacié de la cirurgia
robotica.Temari

Temal. Introduccié a la robotica.

Conceptes basics associats a la robotica i els sistemes mecatrénicos en general (concepte de manipulador, graus de llibertat,
restriccions, fisiques).

Tema?2. Manipuladors robotics en I'entorn quirdrgic.

Elements especifics de sistemes robotics aplicats a la cirurgia, diferents robots actuals, funcionament limitacions. Interficies.

Tema3. Sistema de visualitzacié avanca en I'entorn quirurgic.

Mecanismes de visualitzacié estereoscopica i el seu Us a I'entorn de la cirurgia robotica. Imatge medica avancada i el seu Us a
I'entorn de la cirurgia robotica. Noves tecnologies de visualitzacié en realitat mixta i s'use per a la planificacié i preparacié de la
cirurgia robotica.

Temad4. Sistemes de posicionament i control de moviment en quirofan.
Sistemes de localitzacié 3D d'en quirofan tant per a pacient com per a robot i altres elements involucrats en el procés quirdrgic.
Us per a seguiment d'intervencid, revisié i millora.

Temabs. Tecniques de Simulacié de cirurgia robotica
Simuladors de cirurgia robotica. Caracteristiques. elements involucrats, limitacions i paper en el procés formatiu. Practiques.

BLOC DE L'IBV (INSTITUT DE BIOMECANICA DE LA UPV) (30 hores semipresencials)

Nom de I'assignatura a impartir:

Metodologies de certificacié i disseny de producte sanitari per a cirurgia robotica.

Temes

Tema 1. Teoria. El reglament europeu de certificacié de producte sanitari. Que és el MDR

- Procés de certificacié d'un producte sanitari sota el nou reglament per a: o Productes classe 1

o Productes classe 2a

o Productes classe 2b o

Tema 2. Teoria. Analisi de regs d'un producte sanitari i requisits essencials.

Tema 3. Teoria. El procés de disseny d'un producte sanitari

Tema 4. Teoria. Caracteristiques i usos dels biomaterials. Metal-lics i polimérics. Tema 5. Teoria. Tecnologies de fabricacié de
productes sanitaris.

Tema 6. Teoria. Tecniques d'avaluacié de producte sanitaris.

Tema 7. Teoria. Avaluacié clinica i seguiment dels productes sanitaris.BLOC DEL AIMPLAS (INSTITUT DEL PLASTIC) (UPV). (5
hores)

Nom de I'assignatura a impartir:
Nanotecnologia en quirdfan, sensors i bioimpresién per a cirurgians.

Temari:

Nanotecnologia en Quirofan (planificacid, preparacié i cirurgia)
Sistemes d'alliberament controlat

Sensors (Biosensores, Diagnostic rapid, Plastrénica)

Impressié 3D i Bioimpresién 3D 1hr

Especialitats quirdrgiques: urologia

BASES ANATOMIQUES EN CIRURGIA LAPAROSCOPIA | ROBOTICA UROLOGICA
Estandarditzacid en teécnica laparoscopica i robotica

Anatomia intra i retroperitoneal

Disseccié d'espais i preservacié neuro-vascular.

INSTRUMENTACIO EN CIRURGIA LAPAROSCOPICA | ROBOTICA UROLOGICA
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Instrumentacié, aparells i metodologia quirdrgica en els procediments endoscopics aplicats a la Urologia
Tipus de pinces
Material complementari en Urologia

BASES DE LA ELECTROCIRUGIA. FUENTES DE ENERGIA. INSTRUMENTACIO AVANGCADA

Material especific per a sutura i manipulacié de teixits en laparoscopia.
Segelladors tissulars
Material especific per a Urologia

TRACTAMENT QUIRURGIC EN EL PACIENT AMB CANCER DE PROSTATA
(POSSIBILITAT DE CIRURGIA EN DIRECTE DES DE QUIROFAN)

Estadificacion robotica i laparoscopica

Referencies anatomiques

Indicacions i abordatges

Tecnica. laparoscopica convencional i cirurgia robotica.
Linfadenectomia de estadiaje

Preservacié vasculo-nerviosa

Tecnica reconstructiva

Complicacions

TRACTAMENT QUIRURGIC EN EL PACIENT AMB CANCER DE RINON
(POSSIBILITAT DE CIRURGIA EN DIRECTE DES DE QUIROFAN)

Estadificacion tumoral i abordatges quirdrgics

Referencies anatomiques

Cirurgia de preservacioé funcional. Nefrectomia parcial en I'actualitat

Indicacions i abordatges

Tecnica. Cirurgia laparoscopica i robotica.

Us d'ecografia endocavitaria. Reconstruccié 3D. Cirurgia guiada per fluorescéncia intraoperatoria
Tecnica reconstructiva

TRACTAMENT QUIRURGIC EN EL PACIENT AMB CANCER DE BUFETA

(POSSIBILITAT DE CIRURGIA EN DIRECTE DES DE QUIROFAN)

Estadificacion robotica i laparoscopica

Indicacions i abordatges

Tecnica. Laparoscopica convencional i cirurgia robotica.
Linfadenectomia de estadiaje

Preservacié vasculo-nerviosa

Tecniques reconstructives

Complicacions

TRACTAMENT QUIRURGIC EN EL PACIENT AMB CANCER RETROPERITONEAL

Estadificacién robotica i laparoscopica

Indicacions i abordatges

Tecnica laparoscopica convencional i cirurgia robotica.
Abordatge quirlrgic retroperitonealLinfadenectomia de estadiaje
Preservacié vasculo-nerviosa

Tecnica reconstructiva

Complicacions

CIRUGIA LAPAROSCOPIA i ROBOTICA DE PATOLOGIA UROLOGICA BENIGNA
(POSSIBILITAT DE CIRURGIA EN DIRECTE DES DE QUIROFAN)

Cirurgia de I'adenoma prostatic. Situacié actual
Cirurgia de les malformacions renals o de la via urinaria. Reimplant ureteral. Pieloplastia desmembrada
Videoforum

ROBOTICA EN SOL PELVIC

Anatomia vaginal del sol pelvic.

Anatomia endoscopica del sol pélvic.

Cirurgia robotica i laparoscopica en els defectes del sol pelvic.
Colposacropexia laparoscopica i robotica. Reparacié paravaginal.

NOVES TECNIQUES EN CIRURGIA ENDOSCOPICA UROLOGICA
Port Unic en laparoscopia: NOTES, SILS, LESS
Minilaparoscopia

Cirurgia endoscopica minimament invasiva i noves fonts d'energia
Programa de cirurgia Robotica

ADEIT, Fundacion Universidad-Empresa de la Universitat de Valéncia info@adeituv.es



COMPLICACIONS EN LA CIRURGIA LAPAROSCOPICA | ROBOTICA UROLOGICA

Prevencié i manege
Complicacions vasculars, intestinals, digestives, uns altres.
Hemostatics en Urologia. Aplicacié laparoscopica.

LAPAROSCOPIA | ROBOTICA EN URGENCIA UROLOGICA

Organitzacié i protocol-litzacié d'activitat endoscopica en urgencies.
Cirurgia laparoscopica i robotica en la urologica. Laparoscopia exploratoria. Yatrogenia de la via urinaria.

ERGONOMIA. SUTURA LAPAROSCOPICA | ROBOTICA

Ergonomia en cirurgia endoscopica. Recursos peculiars per a resoldre les diferents situacions compromeses en els procediments
quirdrgics

Sutura laparoscopica i robotica. Exercitzacié practica en el pelvitrainer. Exercicis de coordinacié basica en pelvitrainer. Exercicis
de carrega d'agulla i punt laparoscopic.

CONSIDERACIONS ANESTESIQUES EN CIRURGIA LAPAROSCOPICA | ROBOTICA

Neumoperitoneo i anestésia

Trendelemburg i posicionament

Tecniques anestesiques en diferents procediments endoscopics
Maneig del dolor

Complicacions postanestésicas de la cirurgia endoscopica i robotica
Ergonomia i proteccié del pacient en cirurgia robotica

Casos clinics i Seminaris: especialitat Urologia

Videotutoriales i casos clinics interactius

Us de verd indocianina en cirurgia robotica i laparoscopica uroldgica

Us de I'ecografia endocavitaria en Urologia

Posicionament quirdrgic per a les diferents cirurgies urologiques i col-locacié racional dels ports.

Laparoscopia exploradora. Sistematica en I'exploracié endocavitaria, abdomen i torax.

Compartiment supramesocélico, inframesocdlico i pelvic.

Maneig d'instrumental més freqlient, graspers, disectoras, bipolars, monopolares, ganxos, tisores, clips, portes i contraportas.
Llacades, sutures, nuat intra i extracorpori, utilitzacié de productes hemostatics, indicacid, introduccié, optima eficacia, etc.-
Sistemes de segellament tissular (Ligasure, byclamp, plasmakinetics, en-seal, ultracision):

Utilitzacié practica i indicacions

Problemes amb els ports d'entrada, hemorragies, puncid i perforacié de visceres, neumo ectopic, etc, com previndre'ls i
tractar-los

Laparoscopia en abdomen intervingut. Sindrome adherencial, com abordar-ho i tractar-ho

Sistemes d'assistencia al cirurgia (Pexias viscerals, Borses endoscopiques)

Practiques

BLOC 1: FORMACIO PRACTICA EN LINIA

El modul practic en linia es basa en tres tipus d'activitat

I. Webinar practics en linia

L'alumne assistira en la seua practiques a dues webinars en linia que permetran afermar els coneixements adquirits durant el
programa teoric mitjangant una discussié activa amb els experts i aclarint els dubtes que s'hagen pogut plantejar. Els docents
realitzaran una revisié dels punts claus de les ponéncies teoriques establint un debat actiu amb els participants en el master. Es
realitzaran dos webinars de 4 h cadascun:

Webinar I: Aspectes generals de cirurgia robotica

Webinar II: Aspectes especifics de cirurgia robotica per especialitat

Il. Programa de videoforum (VF) en cirurgia robotica

Soén videos comentats en directe pel professorat del master d'un total de 30 a 45 min. maxim. Es realitzara una exposicié per
part del professorat de videos d'intervencions realitzades per ells mateixos amb la minima edicié, per a destacar aspectes
tecnics rellevants, dificultats, solucions a problemes plantejats, on s'explicaria amb més deteniment el desenvolupament de
tecniques quirdrgiques completes. Aquestes sessions s'organitzaran mensualment per a un total de 10 videoforum en tot el curs
académic. S'organitzaran per especialitat, sent I'exigéncia per a la capacitacié és I'assistencia al 80% dels video-forums
organitzats durant el curs académic.

Octubre 2022: VF1: Cirurgia robotica general |

Novembre 2022: VF2: Cirurgia robotica general Il

Desembre 2022: VF3: Cirurgia robotica ginecologica |
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Gener 2023: VF4: Cirurgia robotica toracica |

Gener 2023: VF5: Cirurgia robotica en cirurgia general |
Febrer 2023: VF6: Cirurgia robotica urologica |

Marc¢ 2023: VF7: Cirurgia robotica ginecologica Il

Abril 2023: VF8: Cirurgia robotica toracica Il

Maig 2023: VF9: Cirurgia robotica en cirurgia general Il
Juny 2023: VF10: Cirurgia robotica urologica Il

IIl. Tutoritzacié personalitzada on line
Cada alumne o alumna tindra assignat un tutor per a seguiment d'incidencies, revisié d'emplenament d'activitat docent i per a
orientacié en I'elaboracié del treball de fi de master.

BLOC 2: MODULE PRACTIQUE DE SIMULACIO ROBOTICA
I. SIMULACIO EN PELVITRAINER

El simulador endoscopic (pelvitrainer) permet reproduir les condicions reals en cirurgia laparoscopica amb un model real idoni
per a I'entrenament de les habilitats de sutura. També es pot reproduir I'entorn robotic mitjancant el docking del robot
directament sobre el propi pelvitrainer.Les activitats de simulacié en pelvitrainer es realitzaran en el laboratori de cirurgia
endoscopica situat a I'aula 3 de I'aulari del CHGUV. Aquesta sala és una plataforma de gran valor per a I'aplicacié experimental i
docencia en noves técniques de cirurgia endoscopica. La sala d'endoscopia disposa d'un total de 10 simuladors endoscopics
complets. L'assisténcia dels alumnes del master seguira un control mitjancant Ilibre de registre disponible amb el que es
controlara el nombre de sessions realitzades per cada participant. Cada alumne o alumna del master realitzara sessions lliures
no supervisades i sessions supervisades per tutor.

El simulador endoscopic permet realitzar exercicis de dificultat creixent i els test especifics del programa de capacitacié. Aixd
permetra a I'alumne del master practicar teécniques endoscopiques i robotiques validades.

El programa practic en pelvitrainer inclou 3 nivells que pretenen assegurar la coordinacié en els moviments endoscopics i la
realitzacid de sutura basica endoscopica. L'avaluacié comprén un exercici final en cadascuna de les fases que I'alumne ha de
realitzar amb un nombre minim d'errors i en un temps limitat abans de passar a I'exercitzacié en la seglent fase formativa. Tota
I'evolucié de I'alumne (nombre de sessions necessaries, temps emprat, errors comesos...) quedaran registrades en una fitxa
personalitzada.

Nivell 1: Exercicis basics en entorn laparoscopic

2 hores de sessi6 tutoritzada d'introduccié al maneig del simulador i explicacié d'exercicis basics.

20 hores d'assisténcia controlada i no tutoritzades de practica dels exercicis apresos (es realitzara un control de temps
d'assisténcia amb un llibre de registre)

2 hores d'avaluaci6 d'exercicis de nivell 1.

Nivell 2: Exercicis basics en entorn robotic

2 hores de sessi6 tutoritzada d'explicacié d'exercicis basics sobre entorn robotic.

20 hores d'assisténcia controlada i no tutoritzades de practica dels exercicis apresos (es realitzara un control de temps
d'assisténcia amb un llibre de registre) 2 hores d'avaluacié d'exercicis de nivell 2.

Nivell 3: Exercicis avancats en entorn laparoscopic i robotic

2 hores de sessi6 tutoritzada d'explicacié d'exercicis avancats sobre entorn robotic.

20 hores d'assisténcia controlada i no tutoritzades de practica dels exercicis apresos (es realitzara un control de temps
d'assisténcia amb un llibre de registre)

2 hores d'avaluacié d'exercicis de nivell 3.

ii. SIMULACIO EN ENTORN HIPERREALISTA

Aguests models estan fet sobre la base d'una reconstruccié en escala real de la cavitat abdominal amb un material denominat
neoderma. Aquest material plastic reprodueix les visceres abdominals, inclos Gter i vagina, i permet entrenar diferents
competeéncies en cirurgia robotica en entorn real.

En les seglients figures es pot veure les caracteristiques del model hiperealista i la seua utilitzacié en un entorn de simulacié.
Es realitzaran un total de 10h de simulacidé per alumne/a en entorn hiperrealista amb les seglents activiidades.

- Docking en model hiperealista

- Maneig de consola i entrenament de moviments

- Limitacions de bracos i posicions forcades

- Errors recuperables i no recuperables en el sistema robotic Da Vinci Si

- Test d'avaluacié per equips en model hiperealista: Es realitzara simulacre amb avaluacié de temps de muntatge i desmuntatge
del sistema robotic Da Vinci XI amb control de qualitat i temps

-DebriefingBLOC 3. IMMERSIO QUIRURGICA EN QUIROFAN REAL
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1. SESSIONS DE CIRURGIA EN DIRECTE O TELECIRUGIA

Existiran sessions de cirurgia en directe o telecirugia realitzades transmeses on line en els quals I'alumne podra interactuar amb
el cirurgia i seguir les demostracions amb casos reals.

En els Ultims anys existeix un interés creixent per les noves tecnologies i s'ha introduit el concepte de quirdfan integral que
incorpora les possibilitat realitzar connexions per videoconferencia en temps real. Aquesta eina permet connectar hospitals dins
i fora del nostre pais i intercanviar coneixements en el camp de la cirurgia endoscopica.

S'organitzaran dues sessions quirtdrgiques multidisciplinaries en cada curs academic. La disponibilitat d'integracié en el nou
edifici quirargic permetra realitzar aquestes activitats.

TC1: Sessié telecirugia | (desembre 2022) -Cirurgia general

TC2: Sessié telecirugia Il (maig 2023)-Cirurgia toracica.

1. IMMERSIO EN QUIROFAN REAL

L'alumne/a del Master realitzara una immersié en quirofan real durant el periode de vigencia del master (Novembre 2022-Juny
2023), amb una activitat presencial de 8h setmanals en horari de dema i/o vesprada. Segons |'especialitat de I'alumne/a se
incorporara al quirofan de cirurgia robotica de I'especialitat per a aconseguir una capacitacié assistencial. Aquesta formacié es
realitzara dins de les activitats assistencials en la practica quirdrgica de cada especialitat amb la seglent distribucié durant la
setmana:

Dilluns: Ginecologia

Dimarts: Cirurgia General
Dimecres: Cirurgia Toracica
Dijous: Urologia

Divendres: Simulacié (Modul 2)

Es realitzara un seguiment d'evolucié de I'alumne/a amb definicié de nivells de dificultat assistencial per cada linia d'actuacié i
per cada especialitat

Cada alumne/a realitzara de 20 sessions de 8 hores de practiques en quirofan real en la qual es realitzaren totes les activitats
de muntatge, posada en marxa i desmuntatge del sistema robotic Da Vinci.
Es realitzara control d'horari i formacié tutelada per part dels responsables del programa.

Treball fi de Master

- Disseny d'un projecte d'investigacié experimental (no és imprescindible la seua execucié efectiva).
- Disseny i execucié d'un projecte d'investigacié descriptiva.
- Revisié sistematica de I'evidéncia cientifica (no és imprescindible el metaanalisis de les dades)

PROFESSORAT

Kristina Aghababyan

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Pilar Albors Baga

Médico adjunto de Cirugia General y del Aparato Digestivo. Consorcio Hospital General Universitario de Valencia.
Ariana Alvarez Barrera

Consorcio Hospital General de Valencia. Servicio de Urologia.

Enrique Artigues Sanchez de Rojas

Asociado/a Asistencial de Ciencias de la Salud. Departament de Cirurgia. Universitat de Valéncia

Carlos Manuel Atienza Vicente

Profesor Asociado Universitat Politécnica de Valéncia

Celia Baez de Burgos

Facultativo Especialista de Area. Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Carmen Baixauli Soria

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Miguel Barea Gomez

Asociado/a Asistencial de Ciencias de la Salud. Departament de Pediatria, Obstetricia i Ginecologia. Universitat de Valencia
Adolfo Benedito Borras

Técnico investigador Célula Descarbonizacién. Asociaciéon de Investigacidn de Materiales Plasticos y Conexas - AIMPLAS
Elena Biosca Pérez

Facultativa Especialista de Anestesiologia. Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Rubén Blasco Encinas
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Licenciado en Econdmicas. Director Econémico Consorcio Hospital General Universitario de Valencia.
José Manuel Castell6 Tomas

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Clara Crespo Ferrer

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Alejandra de Andrés Gomez

Facultativo Especialista Cirugia General y Digestiva H. General Universitario de Valencia

Maria de los Angeles Estrada Garcia

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Maria del Milagro Fabuel Deltoro

Facultativo Especialista Area

Marcos Fernandez Marin

Profesor/a Titular de Universidad. Departament d'Informatica. Universitat de Valéncia

Joan Garcia Ibainez
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Francisco Javier Garcia Oms

Asociado/a Asistencial de Ciencias de la Salud. Departament de Pediatria, Obstetricia i Ginecologia. Universitat de Valencia
Antonio Gil Moreno

Jefe Servicio de Obstetricia y Ginecologia. Hospital Universitario Vall déHebrén. Barcelona.

Juan Gilabert Aguilar

Jefe de la Unidad de Cirugia Endoscépica Hospital Casa de Salud de Valencia

Juan Gilabert Estellés

Profesor/a Titular de Universidad. Departament de Pediatria, Obstetricia i Ginecologia. Universitat de Valencia
Jesus Gimeno Sancho

Ayudante/a Doctor/a. Departament d'Informatica. Universitat de Valencia

Miguel Gonzalez Izquierdo

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Manuel Vicente Granell Gil

Contratado/a Doctor/a. Departament de Cirurgia. Universitat de Valéencia

Ricardo Guijarro Jorge

Catedratico de Universidad. Departament de Cirurgia. Universitat de Valéncia. Jefe Servicio Cirugia Toracica. Consorcio Hospital
General Universitario de Valencia..

Verdénica Gumbau Puchol

Profesora Asociada de Anataomia y Embriologia. Universitat Jaume |

Joaquin Ulises Juan Escudero

Médico Adjunto Servicio de Urologia Seccién de Uro-oncologia. Consorcio Hospital General Universitario de Valencia
José Antonio Llueca Abella

Profesor Contratado Doctor universidad Jaume I, Castellén

Emilio Lépez Alcina

Asociado/a Asistencial de Ciencias de la Salud. Departament de Cirurgia. Universitat de Valéncia
Manuel Lépez Cano

Coordinador de la Unidad de Pared Abdominal. Hospital Vall déHebrén

Francisco Javier Magrina Veciana

Director de Departamento. Mayo Clinic, Phoenix, Arizona, USA

Carolina Martinez Pérez

Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Sara Martorell Tejedor

Técnico de Investigacién en AIMPLAS

Antonio Melero Abellan

FEA Servicio de Girugia General y Digestiva. Consorcio Hospital General Universitario de Valencia
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Carolina Montejano Salas

Enfemeria. Consorcio Hospital Universitario de Valencia

Alba Monzé6 Cataluia
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Miguel Oviedo Bravo

Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Yoni Salvador Pallas Costa

Jefe Clinico de la Unidad de patologia prostatica y STUI del Servicio de Urologia del Hospital General Universitario de Valencia
Paola Andrea Pardo Duarte

Adjunta de Urologia Hospital Universitario General Valencia

Anca Pascu

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Manuel Pérez Aixendri

Profesor/a Asociado de Universidad. Departament d'Informatica. Universitat de Valéncia
José Luis Peris Serra

Catedratico Universitat Politécnica de Valéencia

Jordi Ponce Sebastia

Jefe Servicio Obstetricia y Ginecologia.Hospital de Bellvitge. Barcelona

Ivan José Povo Marti

Facultativo Adjunto Especialista en Urologia. Consorcio Hospital General Universitario de Valencia
Maria Macarena Ramos de Campos

Asociado/a Asistencial de Ciencias de la Salud. Departament de Cirurgia. Universitat de Valéncia
Carlos Rafael Redondo Cano

Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

José Vicente Riera Lopez

Profesor/a Asociado de Universidad. Departament d'Informatica. Universitat de Valéncia
Maria Rovira Navalén

Enfermera. Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Nuria Saenz de Juano Ribes

Facultativo/a Consorcio Hopsital General de Valencia

Boris Ivan Salas Velastegui

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Antonio Salvador Martinez

Jefe de Servicio de Coloproctologia y Embriologia. Servicio de Cirugia General y Digestiva. del Consorcio Hospital General
Univerditario de Valencia.

Francisco Sanchez Ballester

Asociado/a Asistencial de Ciencias de la Salud. Departament de Cirurgia. Universitat de Valéncia
Maria Amparo Secaduras Mora

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Begoiia Varo Gomez-Marco

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Antonio Vazquez Prado

Asociado/a Asistencial de Ciencias de la Salud. Departament de Cirurgia. Universitat de Valéncia
Francisco Villalba Ferrer

Asociado/a Asistencial de Ciencias de la Salud. Departament de Cirurgia. Universitat de Valéncia
Pilar Zamora Navarro

Facultativo/a Consorcio Hospital General Universitario de Valencia

Cristobal Zaragoza Fernandez

Jefe de Servicio de Cirugia General, Digestiva y CMA. Hospital General Universitario de Valencia. Cirujano-Jefe Plaza de Toros de
Valencia.

ADEIT, Fundacion Universidad-Empresa de la Universitat de Valéncia info@adeituv.es



OBJECTIUS

Les sortides professionals que té el curs soén:

El curs ha sigut dissenyat d'acord amb les directrius de I'EEES (Espai Europeu d'Educacié Superior) i la superacié dels criteris de
qualificacié suposara I'obtencié d'un titol propi de Master atorgat per la Universitat de Valéncia equivalent a 60 credits ECTS
(European Credit Transfer System).

Les eixides del master sén: millorar I'ocupabilitat en I'ambit de la cirurgia robotica en hospitals publics i privats

PER A I'ESTUDIANT

- Conéixer els principis de la cirurgia laparoscopica, toracoscépica i robotica.

- Conéixer l'instrumental endoscopic i robotic.

- Aconseguir habilitats en les diferents cirurgies de les principals especialitats quirdrgiques, utilitzant per a aixo progressivament
els simuladors .

- Maneig, sutura i lligadura de les diferents estructures anatomiques.

- Contacte amb el Robot daVinci i altres, aconseguint el maneig de la consola i la coordinacié dels bracos endoscopics.

- En suma, aconseguir ser un cirurgia que domine les técniques quirdrgiques de futur.

PER Al PROFESSOR

- Personalitzar el grau de destresa de cadascun dels alumnes perqué dominen els gestos basics en cadascuna de les técniques
endoscopiques.

- Ensenyar la versatilitat de cadascuna de les tecniques.

- Fomentar la implicacié del participant en I'activitat cientifica relacionada amb el camp de la cirurgia endoscépica i robotica.

- Potenciar I'aplicacié i aprenentatge d'Us de les noves tecnolo
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