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Abstract
Robotic Surgery, over review

Over the past decade, Robotic Surgery has opened a new era in all surgical specialties in helping  reduceaccident, 
complications in caring the patientsand to improve the quality of postoperative outcomes. This article reviews the 
history, development,current and future applications of Robotic surgery.
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I. Môû ñaàu

Töø khi Erich Muhe thöïc hieän phaãu thuaät caét tuùi maät 
qua noäi soi oå buïng laàn ñaàu tieân naêm 1985, caùc nhaø 
khoa hoïc luoân tìm caùch thöïc hieän phaãu thuaät ít xaâm 
haïi cho moïi chuyeân ngaønh. Laparoscopic Surgery 
chöa thöïc hieän heát moïi yeâu caàu. Robotic surgery 
xuaát hieän laøm ñöôïc chuyeän phi thöôøng maø töø tröôùc 
raát khoù töôûng töôïng ñöôïc. Baøi naøy trình baøy lòch söû, 
söï phaùt trieån vaø coâng duïng cuûa Robotic Surgery.

II. Lòch söû

Robotic Surgery ñöôïc Kwoh thöïc hieän laàn ñaàu naêm 
1985 vaø ñöôïc duøng trong Ngoaïi thaàn kinh sinh thieát 
naõo. Naêm 1991, Davies vaø coäng söï thieát keá thieät bò 
töông töï ñeå caét tieàn lieät tuyeán ngang ngaû nieäu ñaïo 
vaø ñaët teân laø Probot.

Cuøng thôøi ñieåm naøy Taylor vaø coäng söï thieát keá 
Robodoc duøng trong phaãu thuaät thay khôùp haùng. 
Tuy nhieân vì maát maùu vaø maát thôøi gian neân thieát bò 
khoâng ñöôïc FDA chaáp nhaän. 

Caùc nghieân cöùu veà Robotic Surgery khaùc ñöôïc 
Scott Fisher, moät phaãu thuaät vieân taïo hình hôïp 
taùc vôùi NASA. PhilGreen vaø nhoùm nghieân cöùu ôû 
Stanford noái maïch maùu vaø thaàn kinh khi moå baøn tay.

Richard Satava, phaãu thuaät vieân ngoaïi toång quaùt 
ñöôïc Quaân ñoäi Myõ giuùp phaùt trieån heä thoáng Green 
Telepresence System nhaèm giaûm thöông vong cho 
thöông binh ngoaøi maët traän. Thöông binh ñöôïc ñaët 
treân xe vaø ñöôïc moät phaãu thuaät moå töø xa. Heä thoáng 
thaønh coâng khi thöû nghieäm treân thuù nhöng chöa aùp 
duïng treân ngöôøi.

Moät phaãu thuaät vieân quaân ñoäi Myõ, Yulun Wang 
cheá ra heä thoáng AESOP (Automated Endoscopic 
System for Optimal Positioning) roài môû coâng ty 
rieâng laøm buøng noå phong traøo duøng Robot trong 
phaãu thuaät. Thieát bò naøy thaønh thieát bò ñaàu tieân ñöôïc  
FDA coâng nhaän.

Trong khi AESOP thaønh coâng sôùm thì heä thoáng 
SRIGreen Telepresence ñöôïc coâng ty Intuitive 
Surgical. INC caûi tieán laïi thaønh heä thoáng Da Vinci 
thoáng trò thò tröôøng theá giôùi ngaøy nay. Naêm 1997, 
Cardiere laàn ñaàu tieân caét tuùi maät baèng heä thoáng 

Robotic Surgery naøy taïi Bæ. 
Moät thôøi gian sau, coâng ty Cumputer Motion 

caïnh tranh baèng caùch phoái hôïp heä thoáng Zeus vaø 
AESOP nhöng ñeán thaùng ba naêm 2003 coâng ty naøy 
ngöng hoaït ñoäng. 

III. Thaønh phaàn thieát bò Robot phaãu thuaät

Treân thò tröôøng theá giôùi hieän nay chæ coù hieäu Da 
Vinci ñöôïc FDA chaáp thuaän naêm 2000. Hieän coù 460 
maùy trong ñoù coù 350 maùy taïi Myõ (soá lieäu naêm 2007).

Heä thoáng Robot khoâng phaûi laø Robot theo nghóa 
thoâng thöôøng maø laø moät heä thoáng goàm coù 3 boä 
phaän chính:

Traïm cuûa phaãu thuaät vieân (console): ñieàu khieån 
nguoàn saùng vaø caùc camera.

Heä thoáng phaãu thuaät: coù hai hay baøn tay phaãu 
thuaät vaø tay camera (hình 1).

Heä thoáng trung taâm thoâng minh: xöû lyù hình 3 
chieàu phoùng ñaïi, baøn ñaïp ñieàu khieån doøng ñieän maùy 
ñoát, ñieàu khieån camera vaø duïng vuï. Caùc grip ñieàu 
khieån caùnh tay Robot. 

Heä thoáng caûm giaùc cho phaãu thuaät vieân nhö moå môû 
trong khi chæ ngoài taïi traïm ñieàu khieån (hình 2). Ngoaøi ra 
coøn EndoWrist giuùp duïng cuï moå xoay trôû nhö tay phaãu 
thuaät vieân thao taùc trong oå buïng ngöôøi beänh (hình 3).

IV. Lôïi ñieåm cuûa moå vôùi robot

Cuï theå laø heä thoáng Da Vinci coù öu ñieåm laø giaûi quyeát 
ñöôïc caùc haïn cheá cuûa moå noäi soi oå buïng nhö cung 
caáp hình aûnh roõ neùt vôùi ñoä phaân giaûi cao, taêng söï 
kheùo leùo cuûa phaãu thuaät vieân, giuùp phoái hôïp tay-maét 
toát, phaãu thuaät vieân ngoài moå trong tö theá thoaûi maùi. 

Vôùi oáng kính ñaëc bieät (hình 4) khieán phaãu thuaät vieân 
caûm nhaän ñöôïc chieàu saâu nhö nhìn ngoaøi ñôøi thöôøng. 

AÛnh ñöôïc hoïa lôùn 6 ñeán 12 laàn (tuøy khoaûng caùch 
vôùi) khieán phaãu thuaät thaáy roõ vaø coù theå boùc taùch tæ 
mæ. Camera thoâng minh luoân luoân oån ñònh. Heä thoáng 
coøn choáng rung. Duïng cuï moå coù theå xoay nhieàu 
chieàu coäng theâm phaãu thuaät vieân moå ngoài neân coù 
theå thöïc hieän caùc phaãu thuaät keùo daøi vaø phöùc taïp.

Cuoái cuøng, heä thoáng giuùp phaãu thuaät vieân ñaõ coù 
kinh nghieäm veà moå noäi soi oå buïng chuyeån qua raát 
thuaän tieän.
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Hình 1. Heä thoáng Robot phaãu thuaät.

Hình 4. OÁng kính giuùp nhìn nhö thaät.

V. Haïn cheá cuûa moå vôùi Robot

Tuy öu vieät nhöng heä thoáng Robot phaãu thuaät vaãn 
coù haïn cheá. Tröôùc heát laø vaán ñeà giaù caû coøn raát cao. 
Vôùi Da Vinci theá heä cuõ coù 3 caùnh tay phaãu thuaät giaù 
cuõng laø 1 trieät USD, giaù baûo döôõng haøng naêm leân 
ñeán 13.000 USD chöa keå giaù töøng boä phaän vaãn coøn 
cao. Theá heä 4 cuûa Da Vinci vôùi 4 caùnh tay phaãu thuaät 
ñöôïc giôùi thieäu thaùng 1 naêm 2006 giaù 1,33 trieäu ñoâ  
vaø 1,53 trieäu ñoâ. 

Nhaân vieân cuõng caàn ñöôïc ñaøo taïo chu ñaùo.
Moät haïn cheá khaùc laø heä thoáng raát coàng keành. Neàn 

phoøng moå phaûi chaéc chaén vaø caùnh tay phaãu thuaät 
coàng keành khieán khoù ñöa ngöôøi beänh vaøo baøn moå. 

VI. Coâng duïng cuûa moå vôùi Robot

Ñaàu tieân heä thoáng Robot phaãu thuaät ñöôïc duøng trong 
chuyeân ngaønh Chaán thöông chænh hình vaø Ngoaïi 
thaàn kinh (ROBODOC vaø NEUROMATE). Caùc heä 
thoáng naøy chuû yeáu duøng trong coâng vieäc phaãu thuaät 
töø xa. 

Moå tim: heä thoáng Robot ñöôïc duøng trong thöông 
maïi nhaèm ñeå can thieäp treân ñoäng maïch vaønh. Naêm 
1999, Carpentier vaø coäng söï thöïc hieän thaønh coâng 
laàn ñaàu nhöng phaûi ñôïi FDA chaáp thuaän neân khoâng 
phoå bieán roäng. 

Phaãu thuaät söûa chöõa van tim ñöôïc FDA chaáp 
thuaän vaø ñöôïc aùp duïng roäng ôû Myõ.

Moå toång quaùt: trong ngaønh naøy heä thoáng phaãu 
thuaät coù Robot ñöôïc aùp duïng raát roäng trong moå noäi 

Hình 2. Caùc grip ñieàu khieån caùnh tay Robot phaãu thuaät.

Hình 3. Duïng cuï moå thao taùc nhö tay ngöôøi.
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soi, gaàn nhö taát caû caùc phöông phaùp nhö caét tuùi maät, 
caét laùch, kyõ thuaät Nissen choáng traøo ngöôïc, moå ruoät 
non, moå ruoät giaø [1][2][3][4][5][6][10][15][16], moå 
beùo phì beänh lyù (bariatric surgery) vaø caû caét tuïy baùn 
phaàn. Thôøi gian moå keùo daøi vaø giaù thaønh laø hai yeáu 
toá ñöôïc löu taâm nhaát.

Moå Nieäu: töông töï nhö trong moå toång quaùt, moå 
vôùi Robot cuõng ñöôïc aùp duïng cho moïi thuû thuaät moå 
Nieäu, nhö caét thaän, caét thöôïng thaän [7][8][9][11]. 
Ñaëc bieät moå vôùi Robot raát toát trong caùc phaãu thuaät 
phöùc taïp caàn söï tæ mæ nhö taïo hình ñaøi-beå thaän (taïo 
hình treân thaän) vaø trong caét toaøn boä tieàn lieät tuyeán 
taän goác. 

Naêm 1993, Schuessler vaø coäng söï baùo caùo keát 
quaû taïo hình beå thaän noäi soi coù Robot hoã trôï töông 
ñöông vôùi moå môû vaø aùp duïng. Tuy nhieân do phaãu 
thuaät caàn khaâu noái tinh teá neân chæ ñöôïc thöïc hieän taïi 
caùc trung taâm chuyeân saâu.

Nhö vaäy phaãu thuaät vôùi Robot cho keát quaû töông 
ñöông vôùi moå môû vaø moå noäi soi. 

Cuõng töông töï, naêm 1997 Schuessler vaø coäng 
söï thöïc hieän caét toaøn boä tieàn lieät tuyeán. Sau ñoù kyõ 
thuaät naøy ñöôïc Guillonneau, Vallancien vaø Abbou 
caûi tieán. Duø phöông phaùp naøy ít gaây maát maùu vaø hoài 
phuïc nhanh, keát quaû laâu daøi veà chöùc naêng vaø veà ung 
thö nhöng phaãu thuaät vaãn chæ phoå bieán taïi caùc trung 
taâm chuyeân saâu. Ñöôïc aùp duïng naêm 2001, thôøi gian 
huaán luyeän (learning curve) cuûa phöông phaùp naøy 
ngaén. Baùc só Mani Menon vaø coäng söï taïi beänh vieän 
Henry Ford ñaõ phaùt trieån kyõ thuaät caét toaøn boä tieàn 
lieät tuyeán ñöôïc caùc chuyeân gia veâ Nieäu chaáp nhaân 
khaép nôi vôùi keát quaû chung töông ñöông vôùi moå môû 
vaø moå noäi soi. 

Caùc kyõ thuaät moå vuøng chaäu cuõng ñöôïc thöïc hieän 
nhö caét baøng quang-tieàn lieät tuyeán vaø moå treo aâm 
ñaïo vaøo xöông thieâng (sacrocolpopexy) vaø naïo haïch 
chaäu do phaãu tröôøng roõ raøng. Moå vôùi Robot cuõng 
ñöôïc thöïc hieän vi phaãu nhö noái oáng daãn tinh do oáng 
soi coù ñoä phaân giaûi cao.

Moå phuï khoa: thaùng tö naêm 2004 cô quan FDA 
chaáp thuaän kyõ thuaät moå vôùi Robot (heä thoáng Da 
Vinci) trong vieäc noái voøi tröùng, caét töû cung, boùc 
nhaân u xô, caét buoàng tröùng, moå treo aâm ñaïo vaøo 

xöông thieâng [12][13][14] ñöôïc thöôøng xuyeân 
thöïc hieän. 

Trong töông lai: coù nhieàu baèng chöùng cho thaáy 
trong töông lai phaãu thuaät vôùi Robot coù nhieàu khaû 
naêng ñöôïc aùp duïng roäng taïi caùc trung taâm y teá treân 
toaøn theá giôùi.

VII. Tai bieán-bieán chöùng cuûa moå vôùi Robot

Tai bieán vaø bieán chöùng khi moå vôùi Robot noùi chung 
cuõng töông töï nhö moå môû vaø moå noäi soi. Moå vôùi 
Robot cuõng phaûi raïch ñöôøng moå nhoû, bôm khí CO2 
roài boùc taùch, caét boû cô quan bò beänh roài laáy phaàn naøy 
ra ngoaøi. 

Coù 45% moå ñaïi traøng ñöôïc thöïc hieän qua noäi soi. 
10% tröïc traøng ñöôïc thöïc hieän qua noäi soi. Learning 
curve cuûa moå noäi soi laø 50-70 ca coøn moå vôùi Robot 
laø 20-32 ca, 

Lôïi ñieåm cuûa noäi soi oå buïng raát nhieàu, tuy nhieân 
kyõ thuaät naøy khoâng phaûi khoâng coù bieán chöùng. Tính 
chung laø 0,2 ñeán 10,3%. Bieán chöùng tuøy thuoäc vaøo 
ñoä phöùc taïp cuûa cuoäc moå vaø kinh nghieäm cuûa phaãu 
thuaät vieân. Hôn moät nöûa soá bieán chöùng xaûy ra luùc 
vaøo buïng. Theâm vaøo ñoù 20-25% phaãu thuaät vieân 
khoâng phaùt hieän bieán chöùng trong khi moå. Neáu phaãu 
thuaät vieân thöïc hieän döôùi 100 tröôøng hôïp thì bieán 
chöùng gaáp 4 laàn ngöôøi moå treân 100 ca [13][14].

Phoøng ngöøa vaãn laø chuû yeáu ñeå traùnh bieán chöùng 
cuøng haäu chöùng veà sau. Nhö vaäy môùi coù lôïi cho 
ngöôøi beänh.

Bieán chöùng do trocar vaø thoaùt vò luùc vaøo oå buïng:
Bieán chöùng naøy trong moå noäi soi vaø moå vôùi 

Robot töông töï nhau. Neáu duøng kim Veress thì tyû leä 
tai bieán treân ruoät vaø treân maïch maùu laø 0,6%. Duøng 
kyõ thuaät Hasson coù veû an toaøn hôn nhöng baát caäp laø 
khoâng loaïi boû ñöôïc bieán chöùng naøy maø coù khi phaùt 
hieän treã bieán chöùng thuûng ruoät.

Loã trocar deã gaây thoaùt vò. Tyû leä ñöôïc neâu ra trong 
y vaên raát thay ñoåi töø 0,65% ñeán 5,4%. Yeáu toá nguy 
cô bao goàm khí thuûng phoåi, huùt thuoác laù, beùo phì, 
trocar lôùn quaù, trocar beùn, trocar ngay ñöôøng giöõa, 
khaâu khoâng kín loã trocar vaø thôøi gian moå keùo daøi.

Caùc taùc giaû thoáng nhaát nhöõng loã trocar treân 8mm 
caàn phaûi ñöôïc khaâu caån thaän.
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Thuûng ruoät trong khi moå:
Thuûng ruoät khoâng do ñaët trocar trong khi moå vôùi 

Robot raát hieám thaáy. Haàu heát laø moå nieäu vaø moå phuï 
khoa. Tyû leä thuûng tröïc traøng khi caét tieàn lieät tuyeán laø 
0,17%, toát hôn khi moå môû hoaëc moå noäi soi.

Caùc phaãu thuaät vieân tieâu hoùa caàn thoâng thaïo bieán 
chöùng naøy ñeå khi ñöôïc hoäi chaån seõ khoâng luùng tuùng. 
Xöû trí chæ caàn khaâu ñôn thuaàn laø ñuû neáu loã thuûng 
nhoû. Kyõ thuaät naøy thöôøng an toaøn vaø hieäu quaû.

Neáu tröïc traøng bò vieâm loeùt vaø naèm saâu trong 
tieåu khung thì khaâu qua Robot seõ deã hôn moå môû 
hoaëc moå noäi soi.

Chuyeån qua moå môû:
Caùc baùo caùo cho thaáy chuyeån moå môû khi coù thuûng 

ruoät hay xuaát huyeát. Tuy nhieân tyû leä chuyeån moå môû 
khi moå vôùi Robot thaáp hôn khi moå môû vaø moå noäi soi. 

Khi moå buïng thì moå vôùi Robot giuùp giaûm chuyeån 
moå môû 59%. Ñoái vôùi moå vuøng tieåu khung thì tyû leä 
giaûm leân ñeán 90%.

Vaán ñeà laø xuaát huyeát vuøng tröôùc xöông thieâng. 
Ñaây laø bieán chöùng raát naëng. Toát nhaát laø thöû duøng caùc 
thieát bò caàm maùu. Khoâng neân coá gaéng vì seõ maát maùu 
nhieàu. Neáu thaát baïi thì taán gaïc. Chôø 5-10 phuùt sau 
xem laïi. Thöông toån tónh maïch thì maùu seõ caàm. Neáu 
vaãn thaát baïi thì neân chuyeån moå môû. Neáu vaãn khoâng 
caàm maùu ñöôïc thì taán gaïc lôùn. Hoâm sau moå laïi ñeå 
ruùt boû gaïc. Boùc taùch ñuùng lôùp giaûi phaãu seõ traùnh 
ñöôïc bieán chöùng naøy.

Bôm hôi khoâng ñuû:
Tình traïng naøy khieán deã bò tai bieán thuûng ruoät vaø 

xuaát huyeát. Toát nhaát laø ngöng moå tìm nguyeân nhaân 
nhö hôû caùc raùp noái cuûa maùy bôm hoaëc bình heát CO2. 
Hieám khi phaûi chuyeån moå môû.

Khoù khaên khi moå vuøng tieåu khung:
Khi caét tröôùc cao hoaëc thaáp, phaãu thuaät vieân caàn 

ñöa ruoät non leân phía treân (vuøng haï söôøn phaûi) nhôø 
thuoác giaõn cô vaø tö theá Trendelenburg. Coù khi caàn 
caét boû caùc nôi dính ñeå coù tröôøng moå roõ raøng.

Ngöôøi beänh beùo phì:
ÔÛ ñoái töôïng naøy vieäc caét toaøn boä maïc treo tröïc 

traøng raát khoù thöïc hieän. Coâng taùc theo nhoùm raát 
quan troïng, caùc trôï lyù thuaàn thuïc, chuyeân nghieäp 
giuùp giaûm tyû leä chuyeån moå môû.

Bieán chöùng do theá naèm Trendelenburg:
Theá naèm naøy coäng vôùi thôøi gian moå keùo daøi laøm 

aûnh höôûng treân caùc thoâng soá hoaït ñoäng maùu leân 
naõo, treân hoâ haáp vaø huyeát ñoäng hoïc. Moät soá yeáu 
toá laøm naëng theâm nhö traøn khí döôùi da, phuø maët vaø 
phuø thanh quaûn, thuyeân taéc khí, toån thöông tuøng thaàn 
kinh caùnh tay, coù toån thöông thaàn kinh ngoaïi bieân 
hoaëc toån thöông maét.

Tai bieán do taêng CO2:
AÙp löïc CO2 taêng cao laøm giaûm chöùc naêng hoâ 

haáp. Neáu coù naèm theá Trendelenburg vaø moå keùo daøi 
caøng laøm bieán chöùng naøy naëng theâm. Chöùc naêng hoâ 
haáp vaø tim seõ bò roái loaïn. Ngöôøi beänh deã bò toan hoùa 
bieán döôõng.

Giöõ aùp löïc bôm hôi CO2 ôû möùc 10-12 mmHg, cho 
ngöôøi beänh naèm ngang laïi vaø ngöng moå 5-15 phuùt. 
Neáu caùc chöùc naêng khoâng trôû laïi bình thöôøng thì 
phaûi chuyeån moå môû. 

Thuyeân taéc khí ngaû tónh maïch:
Khi huyeát ñoäng hoïc thay ñoåi naëng laø phaûi nghó 

ngay ñeán bieán chöùng naøy. Phaûi cho ngöôøi beänh naèm 
nghieâng traùi vaø ñaàu thaáp. 

Trong y vaên ñaõ coù baùo caùo bieán chöùng naøy khi 
caét tieàn lieät tuyeán vôùi Robot. Khoâng thaáy ghi nhaän 
khi moå ñaïi-tröïc traøng. Tuy nhieân phaãu thuaät vieân 
caàn bieát vì ñaây laø bieán chöùng raát traàm troïng deã gaây 
töû vong.

Ischemic Optic neuropathy:
Ñaây cuõng laø bieán chöùng traàm troïng do taêng aùp 

löïc noäi nhaõn caàu vaø thieáu maùu nuoâi thaàn kinh thò 
giaùc. Nghieân cöùu goäp (Systematic review) vôùi 142 
ca cho thaáy coù 3 ngöôøi beänh bò muø caû 2 beân. Caùc 
tröôøng hôïp naøy ñeàu laø moå ñaïi-tröïc traøng naèm theá 
Trendelenburg treân 6 giôø. 

Nguyeân nhaân coù theå laø do söï phoái hôïp cuûa nhieàu 
yeáu toá nhö tuït huyeát aùp, taêng aùp löïc tónh maïch trung 
taâm, taêng aùp löïc maïch toaøn thaân, taêng aùp löïc noäi 
nhaõn do theá Trendelenburg. Taàn suaát laø 0,3% ñeán 
13,5% khi moå caét tieàn lieät tuyeán vôùi Robot.

Toån thöông thaàn kinh ngoaïi bieân:
Taàn suaát laø 0,3% ñeán 3%. Bieán chöùng hay thaáy 

khi moå ñaïi-tröïc traøng naèm theá Trendelenburg keùo 
daøi. Bieán chöùng naøy coù theå gaây hoäi chöùng cheøn eùp 
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khoang ôû chi döôùi vaø toån thöông thaàn kinh ngoaïi bieân 
vaø coù theå khoûi sau nhieàu thaùng hoaëc keùo daøi vónh 
vieån aûnh höôûng treân phaåm chaát cuoäc cuûa ngöôøi beänh.

Heä thoáng Robot bò truïc traëc:
Taàn suaát thay ñoåi tuøy theo thoáng keâ: 0,4 ñeán 4,5%. 

Tröôøng hôïp hö hoûng naëng thì phaûi chuyeån moå môû.

VIII. Keát luaän

Tuy laø kyõ thuaät coøn non treû nhöng moå qua Robot 
ñang khoâng ngöøng phaùt trieån. 

Kyõ thuaät naøy höõu duïng cho nhöõng phaãu thuaät 
phöùc taïp maø thoâng thöôøng ñoøi hoûi söï kheùo leùo cuûa 
phaãu thuaât vieân. Hôn nöõa moå qua Robot coøn giuùp 
ngöôøi beänh höôûng lôïi toái ña töø chuyeân ngaønh noäi soi 
oå buïng nhö ít ñau, naèm vieän ngaén ngaøy.

Hieän taïi caùc taùc giaû coøn xem xeùt giaù thaønh vaø keát 
quaû laâu daøi ñeå coù keát luaän chung nhaát veà tính an toaøn 
vaø höõu hieäu. 

Phaãu thuaät vieân coøn phaûi naém roõ caùc bieán chöùng 
rieâng cuûa moå vôùi Robot.

Vai troø con ngöôøi söû duïng maùy cuõng raát quan 
troïng. Vöôït qua caùc raøo caûn hieän taïi trong töông lai 
chaéc chaén Robot seõ ñöôïc trang bò cho moïi phoøng moå 
hieän ñaïi.
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