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 مقدمه

جراحـي   عمـل  اجازه داده است به جراح  با حداقل تهاجم جراحي براي آوري فن توسعه ،1980اواخر سال در 
در زمينـه   تكنولوژي بعد، پيشرفتچند سال  .هاي عمل انجام دهد اتاق دست خود در بدون استفاده مستقيم از را

 رباتيـك  در تكنولـوژي  هاي اخيـر  پيشرفتدر حال حاضر،  .عمل شدهاي اتاق از رباتها در استفاده به منجر ،ربات
 هـاي سـنتي  روش بـا در مقايسـه   .اسـت  عـادي كـرده  هاي  را سيستم تهاجمل حداق رباتيك باجراحي  استفاده از

مزايـاي  بـه علـت ايـن     .دارد و جراحان بيماران توجه براي مزاياي قابل تهاجمحداقل  رباتيك با، جراحي جراحي
 بيني شـده اسـت   پيش است در حال رشد سريع با حداقل تهاجم جراحيو  تهاجمحداقل  رباتيك باجراحي  ،مهم

 و بـا حـداقل تهـاجم    جراحـي  برتـري  با وجود، حال اينبا . يابد گسترش آينده بيش از چند دهه بهن پيشرفت اي
بـا   جراحـي  در نشـده  حـل  مشـكل  چنـد ، جراحي بـاز  روشهاي سنتي به نسبت تهاجمحداقل  رباتيك باجراحي 

 لمسـي  بـازخورد  فقـدان  ،مهـم  هـاي  از كاستييكي  .وجود دارد تهاجمحداقل  رباتيك باجراحي  و حداقل تهاجم
رباتيـك  جراحي  گسترده هاياز سيستم كه يكي داوينچيربات  به عنوان مثال،. است جراحان به) لامسهنيرو و (
 .كندبافت براي جراح فراهم نمي دستكاري طول در را بازخورد لمسياست  تهاجمحداقل  با
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 شرح موضوع .1-1

 متـر ميلي 300تـا   50حدود  بزرگ در برش يك طريق از بافت دسترسي به اساس بر باز متداول عمل جراحي
 و جـراح  بـه  بـزرگ برش كند  فراهم مي دستيار جراح و را بهبيمار  از آناتومي بزرگ ديد مستقيم برشاين  .است

وسـايل   از طريق دستكاري بافت براي يا و بافت مستقيم با در تماس دست خود را تا دهد مي اجازه رااين  دستيار
 .قرار دهد...  و گرسپر قيچي، ،چاقو نندما جراحي ساده

0Fجراحي با حداقل تهاجم يا، آندوسكوپيجراحي 

تـا   3 طريق از بافت دسترسي به بر اساس عمل تكنيكيك  ،1
 يـك  هـا،  بـرش  يكـي از  طريـق از  .باشـد  مي بيمار جهت درمان در بدنيليمتر م 15-5 در حدود كوچك برش  5

كننـد   و دستيار به يك مانيتور نگاه مي جراح .شود وارد مي كوچك اريدوربين فيلمبرد يك مجهز به آندوسكوپ،
وارد  سـفت و سـخت   ،بلند، باريكي ديگر ابزار هاي برشاز طريق . شود تصاوير آن توسط آندوسكوپ تهيه ميكه 

كسيد دي ا گاز، اغلب بيمار در داخل بزرگتر ايجاد يك فضاي كاريبراي  .بيمار را درمان كند داخلي بافت شده تا
1Fكربن

در  بافـت  حفاظـت از  و برش مسيراز گاز  نشتبراي جلوگيري از . )1-1شكل( شود درون حفره دميده مي 2
كه در مقابل ) فلزي يا پلاستيكيكانولاي ( ها2F3رتروكا طريق از را هاابزار و آندوسكوپ محل برش جراحي، نزديكي

 .]1[  )2-1شكل( دكنن ميوارد اند  نشت هوا درز بندي شده

 

 ]2[ مايي كلي از جراحي باز و جراحي لاپاراسكوپين .1-1شكل

                                                            
۱ Minimal invasive surgery (MIS) 
۲ CO2 
۳ Trocars 
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 ]3[ يك نمونه از تروكار براي جراحي لاپاروسكوپي يك شكاف .2-1شكل

توان كه مي، است جراح يك سري معايب براي داراي تهاجمي روش حداقل، براي بيمار مزاياي بسيار وجودبا 
 :به موارد زير اشاره كرد

 .مل ندارديم سه بعدي روي ميدان عجراح ديد مستق .1
 .باشند داراي درجه آزادي عمل محدودي مي ابزارها .2
 .رود شده و حس لامسه از بين مي بازخورد نيرو تضعيف .3

 محـدود  رويكرد مسيرهاي با توجه به پذير كم انعطاف حركت به اندوسكوپيك عمل جراحي در وسايل جراحي
) 3-1( از اين ابزارهـاي سـنتي كـه در شـكل    اي  نمونه .است شده محدود مستقيم ابزار و شكلتروكارها  طريق از

باشد كه دريك طرف اين شفت يك دسته قيچي شـكل   شود داراي يك شفت دراز، نازك و سخت مي مشاهده مي
حركت دسته از طريق شفت به حركت باز يا بسته شدن قيچي . كند وجود دارد كه به عنوان ورودي ابزار عمل مي

ابـزار بـه    به انتقال صـحيح ميـزان نيـرو از انتهـاي     توان هاي اين ابزار مي يتاز جمله مز. شود يا گرسپر منتقل مي
يا به عبـارت   پذيري پايينانعطاف ولي. دست جراح، هزينه پايين و همچنين گرسپينگ بالاي اين ابزار اشاره كرد

جسمي و  ترساس جراحان به، آندوسكوپ با يك عمل در ميدان محدود نمايش با همراه ،ديگر درجه آزادي پايين
 .]4[ است مشكلات قابل توجهي باعث كه دهد رواني مي
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 ]5[ يك نمونه از ابزارهاي جراحي لاپاراسكوپي سنتي .3-1شكل

به سمت جلو حركـت   21قرن  در جراحيروش ساخت،  زمينه تكنولوژي در هايها و پيشرفت با ادامه نوآوري
3Fتوسـط يـك شـكاف    جراحي لاپاروسكوپي ،وسكوپيهاي ظاهر شده در زمينه جراحي لاپار كه يكي از ايده ،كرده

1 
هاي كاري لاپاروسكوپي وارد شده از ديواره شـكمي از   باشد كه تمام پورت ايده اساسي به اين صورت مي. باشد مي

 .)4-1شكل( ]3[  طريق يك شكاف مشترك باشد

 

 
 ]3[ عمل جراحي لاپاروسكوپي به روش جراحي با يك شكاف .4-1شكل

يك شكاف يك روش تهاجمي كمتر نسـبت بـه جراحـي لاپاروسـكوپي معمـولي      توسط  جراحي لاپاروسكوپي
هـاي اجرايـي را    توسط يك شكاف همان ميزان درجه آزادي و تكنيـك  جراحي لاپاروسكوپيبا اين حال . باشد مي

تواننـد درجـه آزادي    نمـي ) ثابت(ابزار هاي لاپاروسكوپي سفت و سخت . دهد نسبت به جراحي لاپاروسكوپي نمي
دار  نسل جديدي از ابزارهاي لاپاروسكوپي بـا قابليـت مفصـل   . نياز جراح را در وضعيتي مطمئن فراهم كنندمورد 

                                                            
1 Single Incision Laparoscopic Surgery (SILS) 
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انعطاف پذيري مورد نياز براي كارهاي پيچيـده   ،اگرچه اين ابزارها. كردن گرسپرشان در حال حاضر موجود است
هـاي   بـه علـت محـدوديت   . ]6[ تل شـود كنند اما ممكن است كنترل آنها با افزايش پيچيدگيشان مخ را فراهم مي

هاي مهـم   بيشترين تكنولوژي. اندازه، استرليزاسيون و وزن، ابزارهاي انعطاف پذير مختلفي توسعه داده شده است
داراي دو چرخش مچ شكل در سر گرسـپر   ،اخير كه در زمينه ابزارهاي دستي جراحي كم تهاجم پيشروي داشته

تواند در عـين   كند و مي دن اين دو درجه آزادي مهارت جراح افزايش پيدا ميباشد با اضافه كر نسبت به شفت مي
4Fهر چه كنترل اين دو درجه آزادي بيشتر شهودي و اورگونوميك. انجام گرسپينگ، سر گرسپر را بچرخاند

باشـد   1
و همچنين دوره تواند انجام دهد  كار با آن ابزار در حين عمل راحتر بوده و جراح عمليات پيچيده را به راحتي مي

 .يابد يادگيري جراح با اين ابزارها نيز كاهش مي

هـاي  پيشـرفت  هـايي بـراي  فرصتكه  ،اتاق عمل شده است وارد، عمل جراحي دستيار به عنواننيز كامپيوتر 
 داده قـرار  ابـزار  پنجـه  و جراح دست بين، كامپيوتر ها باتر ايندر . فراهم كرده است عمل جراحي و بهبود جديد
5Fها شامل يك كنسول پايه اين سيستم. است شده

نشيند و به نمايشگر دو چشمي نگـاه   است كه جراح در آن مي 2
ابزارها و بـازوي   حركاتيك سيستم رباتيك سه بازويي در ميز جراحي قرار گرفته است كه دو بازو براي . كند مي

6Fم پيروكه به اين قسمت سيست باشد، وسط براي كنترل سيستم اپتيك دو كاناله مي

مزيـت مهـم    .شود گفته مي 3
-انـدو  باشـد كـه   نترل ابزار داخل بدن ميدرجه آزادي اضافي براي كبا معرفي يك سيستم  پيرو پايهاين سيستم 

شود كه بـه جـراح ايـن     حركات دست و انگشتان جراح به سر ابزار منتقل مي .)5-1شكل( شود ريست ناميده مي
 فقـدان  و انـدازه  بـالا، ، هزينـه  حـال  ايـن  با .كنترل كند شهوديورت كاملا اجازه را مي دهد كه سر ابزار را به ص

ه جـاي  مقرون به صرفه بجايگزين  .باشند مي ها ابزار اين از استفاده براي محدود كردن نيرو عوامل مهميبازخورد 
 .هستند دستي مكانيكي هاي ابزار ،ها اين ربات

 
 ]2[نمايي از ربات جراح داوينچي .5-1شكل

                                                            
1 ergonomic 
2 master 
3 slave 


