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Toùm taét

Ñaët vaán ñeà: Phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc (video - asisted thoracic surgery = 

VATS) ñaõ ñöôïc söû duïng roäng raõi vaø khaúng ñònh ñöôïc hieäu quaû so vôùi moå môû 

truyeàn thoáng. Phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc robot (robotic - assisted thoracic 

surgery = RATS) laø phaãu thuaät noäi soi söû duïng robot ñöôïc con ngöôøi ñieàu khieån. 

RATS ñaõ ñöôïc aùp duïng ôû nhieàu nôi treân theá giôùi nhöng ôû Vieät Nam coøn chöa 

ñöôïc aùp duïng roäng raõi. Beänh vieän Chôï Raãy baét ñaàu aùp duïng  RATS töø ñöôïc töø 

thaùng 7 naêm 2018, duøng ñöôøng vaøo cuûa noäi soi thoâng thöôøng. Muïc tieâu nghieân 

cöùu nhaèm baùo caùo keát quaû böôùc ñaàu sau 18 thaùng thöïc hieän.

Phöông phaùp nghieân cöùu: Hoài cöùu 116 ca ñöôïc phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc vôùi 

robot, töø thaùng 7/2018 ñeán thaùng 1/2020. Caùc trocar ñöôïc ñaët tuyø theo muïc ñích 

phaãu thuaät: vôùi caét thuyø phoåi vaø caùc beänh lyù ôû trung thaát giöõa vaø sau laø naèm 

nghieâng vôùi 4 loã vaøo, vôùi caét tuyeán öùc khoâng u hoaëc u nhoû laø naèm nghieâng 45o 

vôùi 4 loã vaøo moät beân ngöïc hoaëc ñaët döôùi muõi öùc vôùi 4 loã vaøo ôû caû 2 beân ngöïc. 

Caùc ñöôøng vaøo theo tam giaùc noäi soi gioáng ñöôøng vaøo cuûa phaãu thuaät noäi soi 

thoâng thöôøng.

Keát quaû: Trong 116 tröôøng hôïp ñaõ ñöôïc phaãu thuaät goàm: caét thuyø phoåi 57 ca, 

caét phoåi hình cheâm 9 ca, caét tuyeán öùc 19 ca, caét u trung thaát 28 ca, caét thöïc quaûn 

laø 1 ca, caét u cô trôn thöïc quaûn 1 ca vaø khaâu gaáp neáp cô hoaønh 1 ca. 110 tröôøng 

hôïp coù keát quaû toát, khoâng coù bieán chöùng, 5 ca coù traøn khí keùo daøi treân 5 ngaøy. 

Töû vong 1 tröôøng hôïp sau moå 35 ngaøy do vieâm phoåi. Thôøi gian moå töông ñöông 

phaãu thuaät noäi soi thoâng thöôøng. Thôøi gian ruùt oáng daãn löu trung bình laø 2 ngaøy. 

Thôøi gian xuaát vieän töông ñöông vôùi phaãu thuaät noäi soi thoâng thöôøng.

Keát luaän: Phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc coù söû duïng robot cho keát quaû toát. Vieäc 

chuyeån tieáp töø phaãu thuaät noäi soi thoâng thöôøng sang phaãu thuaät noäi soi coù söû 

duïng robot laø an toaøn ôû nhöõng cô sôû coù neàn taûng phaãu thuaät noäi soi thoâng thöôøng 

toát. Caùch ñaët trocar cho moå noäi soi thoâng thöôøng hoaøn toaøn aùp duïng toát cho phaãu 

thuaät noäi soi robot. 

Töø khoùa: 
Phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc, 
phaãu thuaät robot noäi soi loàng ngöïc.

Ñòa chæ lieân heä: 
Vuõ Höõu Vinh,
Khoa ngoaïi Loàng ngöïc, Beänh vieän 
Chôï Raãy,
201B Nguyeãn Chí Thanh,
Phöôøng 12, Quaän 5, Hoà Chí Minh
Ñieän thoaïi: 0907353999
Email: musen15088@gmail.com

Ngaøy nhaän baøi: 06/8/2019
Ngaøy duyeät: 22/8/2019
Ngaøy chaáp nhaän ñaêng:
04/9/2019



Phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc robot duøng ñöôøng vaøo noäi soi thoâng thöôøng Vuõ Höõu Vinh vaø coäng söï

Taïp chí Phaãu thuaät noäi soi vaø Noäi soi Vieät Nam (2019) Soá 3 - Taäp 9; 23 - 2924

I. Ñaët vaán ñeà

Phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc ñaõ chöùng minh hieäu 
quaû vaø tính chaát ít xaâm laán hôn haún so vôùi moå môû 
(môû ngöïc hoaëc cheû xöông öùc). Veà hieäu quaû noù hoaøn 
toaøn töông ñöông moå môû trong khi veà phöông dieän 
xaâm laán cuûa phaãu thuaät, noù öu vieät hôn. Do ít xaâm 
laán, noù laøm giaûm nguy cô tai bieán ôû nhöõng tröôøng 
hôïp coù nguy cô cao nhö ngöôøi giaø, coù beänh lyù phoái 

hôïp. Ñaëc bieät tính giaûm ñau, thaåm myõ vaø söï phuïc 
hoài sau moå thì phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc ñaõ chöùng 
minh söï hôn haún so vôùi moå môû kinh ñieån.

Phaãu thuaät robot noäi soi loàng ngöïc, thöïc chaát laø 
phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc coù söû duïng robot hoã 
trôï cho phaãu thuaät vieân. Veà maët ngoân töø, phaãu thuaät 
noäi soi loàng ngöïc laø “video assisted thoracoscopic 
surgery” (VATS), phaãu thuaät ít xaâm laán laø “minimally 
invasive thoracic surgery” (MITS) hoaëc “minimally 

Robot - assisted thoracic surgery using conventional thoracoscopic 
surgery access
Vu Huu Vinh, Dang Dinh Minh Thanh, Nguyen Viet Dang Quang, Truong Cao Nguyen

Cho Ray Hospital

Abstract

Introduction: Video-assisted thoracic surgery (VATS) has been widely used and confirmed to be effective and 

less invasive compared to traditional open surgery. Robotic-assisted thoracic surgery (RATS ) is actually a VATS 

using a robot controlled by human surgeon. RATS has been applied worldwide, however still less in Vietnam. We 

have been starting RATS since July 2018, using conventional thoracoscopic access (trocars). Aim of our paper is to 

report our initial results after 18 months implementing.

Material and Methods: Retrospectively review 116 cases of RATS from July 2018 to January 2020. Trocar were 

placed according to type of operations: for lobectomy and pathologies of posterior and middle at lateral position 

with  4 ports, for  thymectomy without tumor or with small tumor at  lateral position at a 45 degree angle with 4 ports 

at one chest side or bilateral at subxiphoid approach with 4 ports. Trocars placed follow the endoscopic triangle 

principle similar to those for VATS

Results: Among of 116 cases were : 57 cases of lobectomy, 9 cases of wedge resection, thymectomy - 19 cases, 

mediastinal tumor resection - 28 cases, esophagectomy - 1 case, esophageal leiomyoma resection - 1 case, and 

diaphragmatic plication - 1 case. Good outcomes are 110 cases, no complications, 5 cases with prolong air leak 

requiring chest tube for over 5 days. One death after 35 days due to pneumonia. The surgery time is similar to 

VATS. Average chest tube removal was 2 days. Post-operative length stay was equivalent to VATS.

Conclusion: RATS is safe with good results in our series. The transition process from VATS to RATS is safe in 

the medical facilities with surgeons who have good background in VATS. The conventional trocar placement is 

suitable for RATSs application.

Keywords: VATS, RATS
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invasive surgery” (MIS); coøn vôùi robot, trong y vaên 
thöôøng ñeà caäp laø robotic - assisted thoracic surgery 
(RATS). ÔÛ baøi naøy, chuùng toâi goïi phaãu thuaät noäi soi 
loàng ngöïc robot laø r-VATS (robotic video-assisted 
thoracoscopic surgery) vaø khi ñeà caäp ñeán r-VATS thì 
khaùi nieäm VATS seõ ñoåi thaønh c-VATS (conventional 
video-assisted thoracoscopic surgery).

Beänh vieän Chôï Raãy ñaõ ñöôïc trang bò heä thoáng 
moå robot töø giöõa naêm 2018, treân cô sôû ñoù ñaõ trieån 
khai nhieàu daïng phaãu thuaät, trong ñoù coù phaãu thuaät 
loàng ngöïc. Baùo caùo nhaèm toång keát moät soá keát quaû 
sôùm cuûa vieäc öùng duïng ñöôøng vaøo cuûa c-VATS trong 
r-VATS.

II. Phöông phaùp vaø keát quaû

Phöông phaùp nghieân cöùu moâ taû hoài cöùu.
Robot taïi Beänh vieän Chôï Raãy laø heä thoáng Si cuûa 

 Hình 1.A: Caùc vò trí ñaët trocar cho ngöïc traùi kieåu thaúng haøng

Hình 1.B: Caùc vò trí trocar cho ngöïc phaûi kieåu thaúng haøng

(“1, 2, 3” = caùnh tay robot 1, 2 vaø 3 vôùi caùc duïng cuï ñi keøm; Assit = coång hoã trôï, trocar kín 12mm)

haõng Da Vinci, Myõ, vôùi 4 caùnh tay. Vôùi vieäc duøng 
4 caùnh tay, seõ coù 5 trocar (5 ports) ñöôïc söû duïng 
ñeå ñöa 3 duïng cuï phaãu thuaät (caùnh tay 1,2 vaø 3), 
moät trocar (12mm ôû heä thoáng Si) cho camera vaø moät 
trocar cho hoã trôï töø con ngöôøi (assistant). Loã hoã trôï 
thöôøng laø trocar 12mm, qua ñoù phaãu thuaät vieân phuï 
moå coù theå huùt, veùn hoã trôï cho phaãu thuaät vieân chính 
ngoài ôû baøn ñieàu khieån hoaëc ñöa stapler vaøo. Theo 
khuyeán caùo cuûa haõng vaø nhieàu phaãu thuaät vieân treân 
theá giôùi, caùc trocar ñöôïc ñaët thaúng haøng ôû khoang 
lieân söôøn 8 cho caû beân traùi laãn beân phaûi. Trocar 
hoã trôï thöôøng ñöôïc ñaët ôû khoang lieân söôøn 9 hoaëc 
döôùi maïng söôøn (döôùi xöông söôøn 10). Caùc trocar 
ñöôïc bòt kín ñeå coù theå bôm CO2 töø 8 - 10mmHg vaøo 
khoang loàng ngöïc laøm xeïp phoåi. Cuoái cuoäc moå, moät 
trong caùc loã trocar ñöôïc raïch roäng theâm ñeå laáy beänh 
phaåm ra. (Hình 1.A vaø 1.B)
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Cuõng coù nhöõng nhöõng taùc giaû ñaët cao hôn moät 
lieân söôøn (khoang lieân söôøn 7) nhöng cuõng laø kieåu 
thaúng haøng (Hình 1.C)

Hình 1.C: Caùch ñaët trocar ôû lieân söôøn 7 theo taùc giaû Cerfolio [5]

Chuùng toâi chæ caàn duøng 4 loã trong phaãu thuaät 
noäi soi robot loàng ngöïc. Ñoái vôùi phaãu thuaät caùc 
beänh lyù ôû khoang loàng ngöïc nhö caét thuyø phoåi, caét 
thöïc quaûn, caét u cô trôn thöïc quaûn, caét u trung thaát 
sau hoaëc u trung thaát leäch moät beân trong loàng ngöc, 
caàn ñeå ngöôøi beänh naèm nghieâng. Caùc trocar ñöôïc 
ñaët theo vò trí noäi soi kinh ñieån thoâng thöôøng hình 
tam giaùc, bao goàm: 2 trocar cho 2 duïng cuï (caùnh 
tay 1 vaø 2), moät trocar cho camera vaø moät ñöôïc môû 
roäng 1,5 cm ngay töø ñaàu cuoäc moå vôùi duïng cuï veùn 
veát moå (wound retractor) duøng laøm coång hoã trôï ñeå 
phaãu thuaät vieân phuï söû duïng ñeå huùt hoaëc ñöa duïng 
cuï keùo, veùn vaøo trôï giuùp phaãu thuaät vieân chính 
trong phaãu thuaät. Cuoái cuoäc moå, loã 1,5 cm naøy ñuû 
ñeå laáy beänh phaåm ra maø khoâng caàn phaûi raïch theâm 
(Hình 2.A vaø 2.B). 

Do coù duøng duïng cuï veùn veát moå neân khoang 
ngöïc luoân thoâng vôùi khí trôøi, khoâng aùp duïng bôm 
khí CO2 ñöôïc, nhöng phoåi beân moå vaãn xeïp ñöôïc nhôø 
thoâng khí phoåi choïn loïc vôùi oáng noäi khí - pheá quaûn 
2 noøng, coù boùng cheøn (cuff) hoã trôï (boùng cheøn thöù 
3) ñeå ñònh vò oáng vaøo chính xaùc pheá quaûn goác beân 
caàn ñaët (Hình 3). OÁng noäi khí-pheá quaûn 2 noøng naøy 
giuùp phoåi xeïp toát, vieäc ñaët oáng ñôn giaûn, hieäu quaû 
vaø chính xaùc.

Hình 2.A: caùc vò trí ñaët trocar hình tam giaùc theo kieåu phaãu thuaät noäi 
soi thoâng thöôøng cho beân ngöïc traùi (1,2 - caùc caùnh tay robot 1 vaø 2 
(chæ duøng 2 caùnh tay); wound retractor - loã 1,5 cm vôùi duïng cuï veùn 
veát moå, qua ñoù phaãu thuaät vieân phuï coù theå duøng ñeå keùo veùn phuï 
khi caàn, huùt, ñöa duïng cuï hoã trôï nhö gaïc, kim chæ… vaøo, vaø cuõng laø 
coång ñeå söû duïng stapler cho maïch maùu, nhu moâ vaø khí pheá quaûn).

Hình 2.B: caùc vò trí ñaët trocar hình tam giaùc theo kieåu noäi soi thoâng 

thöôøng cho beân ngöïc phaûi
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Hình 3: OÁng noäi khí - pheá quaûn 2 noøng vôùi 3 cuff giuùp ñònh vò chính 
xaùc vò trí oáng trong 1 beân pheá quaûn goác giuùp xeïp phoåi 1 beân hieäu 
quaû vaø deã daøng

Ñoái vôùi vieäc phaãu thuaät ôû vuøng trung thaát tröôùc, 
nhö caét u trung thaát tröôùc, caét tuyeán öùc ñieàu trò beänh 
nhöôïc cô (keå caû coù u vaø khoâng coù u tuyeán öùc keøm 
theo), tö theá ngöôøi beänh naèm ngöûa, thoâng khí phoåi 2 
beân trong luùc moå nhöng vaãn ñöôïc ñaët oáng noäi khí-pheá 
quaûn 2 noøng ñeå thoâng khí 1 beân khi caàn thieát. Trocar 
camera ñöôïc ñaët döôùi muõi öùc, 2 caùnh tay 1 vaø 2 ñeå 2 
beân ngöïc, trocar hoã trôï 12mm kín ñaët hoaëc beân phaûi 
hoaëc beân traùi. Heä thoáng kín ñeå coù theå bôm khí CO2 
laøm roäng vaø roõ tröôøng moå ôû trung thaát tröôùc maø khoâng 
caàn phaûi laøm xeïp moät beân phoåi naøo ñoù. (Hình 4).

Keát quaû phaãu thuaät

Töø thaùng 7/2018 ñeán 1/2020, coù 116 ngöôøi beänh 
ñöôïc phaãu thuaät, 66 nam vaø 50 nöõ. Trong ñoù caét thuyø 
phoåi laø 57 ca, caét phoåi hình cheâm laø 9 ca, caét tuyeán 
öùc (coù vaø khoâng coù u) laø 19 ca, caét u trung thaát laø 28 
ca, caét thöïc quaûn taïo hình baèng daï daøy laø 1 ca, caét u 
cô trôn thöïc quaûn laø 1 ca, gaáp neáp cô hoaønh laø 1 ca. 
(Baûng 1)

Caét 
thöïc 
quaûn

Caét 
u cô 
trôn 
thöïc 
quaûn

Caét 
thuøy 
phoåi

Caét 
phoåi 
hình 
cheâm

Caét 
tuyeán öùc
(coù vaø 
khoâng u)

Caét u 
trung 
thaát

Gaáp 
neáp 
cô 
hoaønh

Toång

1 1 57 9 19 28 1 116

Hình 4: Caùc vò trí ñaët trocar trong phaãu thuaät vuøng trung thaát tröôùc 
kieåu döôùi muõi öùc vôùi bôm khí trong khoang loàng ngöïc vaø thoâng khí 
caû 2 phoåi trong phaãu thuaät (1,2 - caùc caùnh tay robot 1 vaø 2; Asst - 
coång hoã trôï, trocar kín 12mm, phaãu thuaät vieân phuï duøng coång naøy 
ñeå hoã trôï phaãu thuaät nhö ñöa duïng cuï kim, chæ, gaïc, huùt, keùo veùn 
vaø cuõng laø coång ñeå duøng stapler khi caàn thieát)

 Keát quaû moå toát ôû 110 tröôøng hôïp: ñaït muïc ñích 
phaãu thuaät noäi soi hoaøn toaøn, khoâng bieán chöùng, thôøi 
gian ruùt oáng daãn löu trung bình laø 2 ngaøy. 

Coù 5 ca caàn ñeå oáng keùo daøi treân 5 ngaøy, ñöôïc coi 
nhö traøn khí keùo daøi sau moå. Nhöõng ca naøy coù thôøi 
gian trung bình ruùt oáng laø 6 ngaøy. Sau ruùt oån ñònh, 
xuaát vieän. 

Coù 1 ca töû vong do u phoåi xaâm laán pheá quaûn goác 
phaûi, sau moå ngöôøi beänh ñöôïc ruùt oáng, chuaån bò cho 
xuaát vieän thì maéc vieâm phoåi beänh vieän. Ngöôøi beänh 
ñöôïc ñieàu trò vieâm phoåi naëng, keùo daøi vaø töû vong 
sau 1 thaùng.

Tuy khoâng coù thang ñaùnh giaù nhöng caùc ngöôøi 
beänh ñeàu ghi nhaän raát ít ñau sau moå, phuïc hoài nhanh 
vaø haøi loøng vôùi vieäc ñöôïc moå robot.

III. Baøn luaän

Töø nhöõng naêm 1990 cuûa theá kyû tröôùc, vôùi söï phoái 
hôïp cuûa NASA vaø Ñaïi hoïc Stanford, yù töôûng veà 
duøng robot phaãu thuaät trong vuõ truï ñöôïc hình thaønh, 
muïc ñích coù theå phaãu thuaät ñieàu khieån töø xa. YÙ 
töôûng naøy sau ñoù ñöôïc thöông maïi hoaù vaø ñöôïc FDA 
chaáp thuaän cho söû duïng daân söï. AESOP (Computer 
Motion, Inc., Goleta, CA, USA) laø coâng ty ñaàu tieân 
ñaõ duøng baøn ñaïp chaân keát hôïp boä ñieàu khieån töø xa 
taïo neân boä ñieàu khieån Zeus, ban ñaàu ñöôïc thieát keá 
cho phaãu thuaät tim, sau ñoù chöùng toû khaû naêng coù theå 

Baûng 1: Soá löôïng caùc ca moå theo loaïi phaãu thuaät
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aùp duïng cho caùc phaãu thuaät khaùc. Cuøng thôøi ñieåm, 
heä thoáng phaãu thuaät tröïc quan da Vinci (Intuitive 
Surgical, Sunnyvale, CA, USA) vôùi nhöõng phaùt 
kieán töông töï cuõng tham gia thò tröôøng. Naêm 2003 
da Vinci hôïp nhaát chuyeån ñoäng maùy tính vôùi phaãu 
thuaät tröïc quan, trôû thaønh neàn taûng phaãu thuaät robot 
duy nhaát söû duïng treân thò tröôøng hieän nay [1], [2]. 
Trong voøng 15 naêm sau ñoù, soá löôïng caùc ca moå robot 
ñaõ taêng leân khoâng ngöøng veà caû soá löôïng laãn vuøng 
laõnh thoå söû duïng. Caùc phaãu thuaät vieân loàng ngöïc ñaõ 
öùng duïng phaãu thuaät robot vaøo lónh vöïc cuûa mình raát 
thaønh coâng vaø an toaøn. Phaãu thuaät robot trôû thaønh 
moät löïa choïn cuøng vôùi phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc 
thoâng thöôøng (VATS), laøm taêng chaát löôïng cuoäc moå 
so vôùi phaãu thuaät moå môû [3]. Trong voøng 5 naêm trôû 
laïi ñaây, vôùi söï ra ñôøi cuûa nhöõng heä thoáng robot môùi 
nhö Xi vaøo naêm 2014, hoaït ñoäng cuûa heä thoáng robot 
ñaõ coù nhöõng caûi tieán vöôït baäc. Stapler ñaõ ñöôïc gaén 
vaøo tay robot, camera coù theå thay ñoåi ôû caùc coång 
trocar khaùc nhau nhö noäi soi thoâng thöôøng, phaãu 
thuaät robot ñaõ coù nhöõng böôùc tieán ngoaïn muïc giuùp 
xöû lyù nhöõng tình huoáng khoù lieân quan ñeán maïch 
maùu, laø yeáu toá deã gaây nguy hieåm vaø chuyeån sang 
moå môû nhieàu nhaát trong phaãu thuaät noäi soi [5].

Theo khuyeán caùo cuûa nhaø saûn xuaát cuõng nhö 
nhieàu taùc giaû aùp duïng, caùc loã vaøo (trocar) trong moå 
robot thöôøng laø thaúng haøng treân moät khoang lieân 
söôøn, tröø loã hoã trôï ôû caùch 1 hoaëc 2 khoang lieân söôøn 
phía döôùi [5]. Chuùng toâi aùp duïng ñaët trocar hình tam 
giaùc nhö caùc moå noäi soi loàng ngöïc thoâng thöôøng vaø 
thaáy chuùng hoaït ñoäng hieäu quaû, giaûm bôùt ñöôïc 1 loã 
vaøo (4 thay vì 5).

Vieäc ñaët caùc trocar hình tam giaùc giuùp caùc caùnh 
tay robot hoaït ñoäng toát hôn do ñi tröïc tieáp tôùi vuøng 
phaãu thuaät hôn. Tuy nhieân do nguyeân lyù cuûa caùc caùnh 
tay robot, goùc taïo bôûi loã trocar caùnh tay 1, camera 
vaø caùnh tay 2 phaûi lôùn hôn hoaëc baèng 90o, khoaûng 
caùch giöõa caùc trocar cuõng phaûi ñuû lôùn, ít nhaát cuõng 
baèng 4 khoaùt ngoùn tay (Hình 5) môùi cho pheùp caùc 
caùnh tay robot hoaït ñoäng deã daøng vaø khoâng caûn trôû 
tôùi hoaït ñoäng cuûa ngöôøi phuï phaãu thuaät. Vieäc duøng 
nguyeân lyù tam giaùc trong phaãu thuaät robot cuõng 
giuùp caùc phaãu thuaät vieân thaáy vieäc gioáng nhau giöõa 

phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc kinh ñieån (c-VATS) vaø 
phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc robot (r-VATS) caû veà 
giaûi phaãu tröôøng moå laãn caùc böôùc trong phaãu thuaät, 
ñoàng thôøi raát höõu ích cho vieäc duøng dao Harmonic 
cho caùnh tay 1 (tay thuaän cuûa phaãu thuaät vieân) vì 
dao Harmonic khoâng theå gaäp ñöôïc nhö caùc duïng cuï 
robot khaùc. Vieäc giaûm 1 coång vaøo cuõng giuùp laøm 
roäng caùc coång khaùc thuaän lôïi cho phaãu thuaät, ñaëc 
bieät giuùp phaãu thuaät vieân phuï moå thoaûi maùi trong 
vieäc hoã trôï taïi baøn moå vaø deã daøng duøng caùc duïng cuï 
hoã trôï cuõng nhö ñöa caùc stapler vaøo thuaän tieän, laøm 
giaûm ñaùng keå thôøi gian phaãu thuaät. 

Tröôùc ñaây, cuõng coù taùc giaû caùc ñaët trocar hình 
tam giaùc nhöng chæ bao goàm 5 ca caét thuyø phoåi [6]. 
Chuùng toâi aùp duïng caùch ñaët trocar hình tam giaùc cho 
taát caû nhöõng ca phaãu thuaät robot, bao goàm: caét thuyø 
phoåi, caét thöïc quaûn, caét u cô trôn thöïc quaûn, caét u 
trung thaát, caét tuyeán öùc (coù vaø khoâng coù u), khaâu gaáp 
neáp cô hoaønh …

Hình 5: Goùc taïo bôûi caùc loã trocar 1 vaø 2 vaø camera phaûi ít nhaát laø 
90o. Khoaûng caùch giöõa caùc trocar, keå caû wound retractor, phaûi ít 
baèng 4 khoaùt ngoùn tay.
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Vieäc khoâng duøng bôm khí trong caùc phaãu thuaät 
caét thuyø phoåi maø chæ döïa vaøo thoâng khí 1 phoåi, coù 
duøng voøng veùn veát moå (wound retractor) gioáng nhö 
phaãu thuaät noäi soi thoâng thöôøng giuùp laøm caùc maïch 
maùu phoåi khoâng bò aùp löïc ñeø xeïp, deã boùc taùch vaø 
kieåm soaùt. Voøng veùn veát moå giuùp loã hoã trôï ñöa duïng 
cuï vaøo deã daøng maëc duø chæ roäng 1,5cm (Hình 6).  

Ñoái vôùi u trung thaát hoaëc thöïc quaûn thì coù theå 
aùp duïng bôm CO2 nhöng vôùi vieäc xeïp phoåi 1 beân 
toát, chuùng toâi thaáy khoâng caàn bôm aùp löïc CO2 hoã 
trôï. Ñoái vôùi trung thaát tröôùc, trocar camera döôùi 
muõi öùc vaø ngöôøi beänh naèm ngöûa, phaãu thuaät caû 2 
beân khoang ngöïc neân vieäc bôm khí aùp löïc laøm roäng 

Hình 6: Söû duïng voøng veùn veát moå (wound tractor) vôùi phoåi xeïp

töï nhieân giuùp phaãu thuaät thuaän lôïi hôn

khoang sau xöông öùc trong luùc vaãn thoâng khí caû 2 
phoåi laø caàn thieát. Ñöôøng moå naøy giuùp phaãu thuaät 
vieân tö duy vaø thao taùc töï tin gioáng nhö moå môû vôùi 
ñöôøng moå cheû xöông öùc. Nhöõng ca ñaàu tieân chuùng 
toâi cuõng vaøo 1 beân loàng ngöïc vôùi thoâng khí 1 beân 
phoåi nhöng sau ñoù chuùng toâi thaâyù ñöôøng döôùi muõi öùc 
raát thuaän lôïi neân duøng chuû yeáu ñöôøng naøy.

IV. Keát luaän 

Phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc baèng robot (r-VATS) 
laø an toaøn, hieäu quaû vaø coù theå laø moät löïa choïn thay 
theá cho phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc thoâng thöôøng 
(c-VATS). Vieäc aùp duïng caùc vò trí ñaët trocar hình 
tam giaùc nhö trong phaãu thuaät noäi soi thoâng thöôøng 
coù theå aùp duïng toát cho phaãu thuaät noäi soi loàng ngöïc 
robot. Ñaët camera döôùi muõi öùc laø thuaän tieän cho 
phaãu thuaät ôû vuøng trung thaát tröôùc nhö caét tuyeán öùc, 
caét u trung thaát tröôùc.
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