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‡¡◊ËÕ‡∑§‚π‚≈¬’√–∫∫¥‘®‘µÕ≈ (§Õ¡æ‘«‡µÕ√å) ·∑√°‡¢â“‰ª
Õ¬Ÿà„π∑ÿ°¿“§ à«π¢Õß™’«‘µ¡πÿ…¬å ‡Àµÿ°“√≥å∑’Ë®–‡°‘¥¢÷ÈπµàÕ
®“°π’È‡ªìπ‡æ’¬ß®ÿ¥‡√‘Ë¡µâπ ‡©°‡™àπ‡¥’¬«°—∫„πÕ¥’µ∑’Ë‡§¬·∫àß
 √√æ«‘™“°“√ÕÕ°‡ªìπ ·æ∑¬»“ µ√å «‘»«°√√¡»“ µ√å À√◊Õ
§≥‘µ»“ µ√å „πÕπ“§µ°≈ÿà¡«‘™“°“√‡À≈à“π’È®–°≈—∫¡“√«¡°—π
‡ªìπ«‘™“«‘»«°√√¡™’«°“√·æ∑¬å (biomedical engineering)
‡∑§‚π‚≈¬’∑“ß°“√·æ∑¬å‡À≈à“π’È®–‡ªìπ ‘Ëß∑’Ë‡°‘¥¢÷Èπ„π»µ«√√…
∑’Ë 21 „πÕ¥’µ°“√ºà“µ—¥‡°◊Õ∫∑—ÈßÀ¡¥¢÷ÈπÕ¬Ÿà°—∫ª√– ∫°“√≥å
¢Õß·æ∑¬åºà“µ—¥·≈–§«“¡‡™’Ë¬«™“≠ „π‚≈°¢Õß‡∑§‚π‚≈¬’
°“√«‘π‘®©—¬·≈–°“√«“ß·ºπ°àÕπºà“µ—¥®–¡’∫∑∫“∑ ”§—≠
ª√– ∫°“√≥å¢ÕßºŸâºà“µ—¥®–∂Ÿ°∫¥∫—ß¥â«¬°“√«“ß·ºπ·≈–
Ωï¡◊Õ¢ÕßÀÿàπ¬πµåºà“µ—¥

¿“æ∑“ß°“√·æ∑¬å “¡¡‘µ‘ (virtual reality, 3-D) ®–™à«¬
‡ªìπµ“«‘‡»…„Àâ»—≈¬·æ∑¬å „π¢≥–∑’ËÀÿàπ¬πµåºà“µ—¥®—¥‡ªìπ
¡◊Õ«‘‡»… ∑—Èß°“√¡Õß‡ÀÁπ∑’Ë¡“°°«à“ª°µ‘·≈–¡◊Õ«‘‡»…π’È
®–™à«¬ √â“ß¡‘µ‘„À¡à¢Õß°“√ºà“µ—¥´÷Ëß∑”Õ—πµ√“¬µàÕ‡π◊ÈÕ‡¬◊ËÕ
πâÕ¬ (minimally invasive surgery) °“√ºà“µ—¥∑’Ë‰¡à≈ÿ°≈“¡
(non-invasive surgery) °“√∑”®ÿ≈»—≈¬°√√¡∫π¿“æ‡ ¡◊Õπ®√‘ß
(virtual reality microsurgery) °“√ºà“µ—¥®“°√–¬–‰°≈
(tele-surgery) °“√ºà“µ—¥∑“√°„π§√√¿å (fetal surgery)
°“√ºà“µ—¥ ¡Õß°“√√—∫√Ÿâ¢âÕ¡Ÿ≈ (neuro-informatics surgery)
·≈–°“√ºà“µ—¥Õ◊ËπÊ ∑’Ë®–¡’¢÷Èπ„πÕπ“§µ1

ª√–‚¬™πå¢Õß§Õ¡æ‘«‡µÕ√å ”À√—∫™à«¬ºà“µ—¥
°“√ºà“µ—¥„π¬ÿ§µàÕ‰ª §Õ¡æ‘«‡µÕ√å®–™à«¬ √â“ß«‘∏’°“√

ºà“µ—¥„À¡àÊ ∑’Ë‡Õ◊ÈÕª√–‚¬™πåµàÕºŸâªÉ«¬
ª√–‚¬™πå∑’Ëæ∫Õ“®°≈à“«‰¥â¥—ßµàÕ‰ªπ’È
1. ‡ªìπ°“√ºà“µ—¥∑’Ë∑”≈“¬‡π◊ÈÕ‡¬◊ËÕπâÕ¬ (minimally

invasive surgery) ‡π◊ËÕß®“°≈¥°“√∑”≈“¬‡π◊ÈÕ‡¬◊ËÕª°µ‘ ºŸâªÉ«¬
Õ“®¡’·º≈∑’ËÀπâ“∑âÕß¢π“¥‡≈Á° À√◊Õ‰¡à¡’·º≈‡≈¬ ‡ªìπ°“√

ºà“µ—¥∑’Ë‡ ’¬‡≈◊Õ¥πâÕ¬ ≈¥°“√µ‘¥‡™◊ÈÕ ≈¥√–¬–‡«≈“°“√πÕπ
√—°…“µ—«„π‚√ßæ¬“∫“≈ ºŸâªÉ«¬ “¡“√∂°≈—∫‰ª„™â™’«‘µµ“¡ª°µ‘
‰¥â‡√Á« ≈¥√–¬–‡«≈“°“√æ—°øóôπ ·≈–≈¥§à“„™â®à“¬∑“ß°“√·æ∑¬å
„π¢≥–∑’Ë·æ∑¬å·≈–∫ÿ§≈“°√°“√·æ∑¬å¡’§«“¡‡ÀπÁ¥‡Àπ◊ËÕ¬
·≈– ¡Õß‡¡◊ËÕ¬≈â“πâÕ¬≈ß

2. ‡ªìπÀ—µ∂°“√∑’Ë·¡àπ¬”·≈–ª≈Õ¥¿—¬°«à“
3.  “¡“√∂ºà“µ—¥√—°…“‚√§∑’Ë‰¡à “¡“√∂√—°…“‰¥â„π

ªí®®ÿ∫—π
4.  “¡“√∂∑”°“√ºà“µ—¥√—°…“‰¥â®“°√–¬–‰°≈
5.  “¡“√∂®”≈Õß°“√ºà“µ—¥¥â«¬‡§√◊ËÕß§Õ¡æ‘«‡µÕ√å

°àÕπ∑”°“√°“√ºà“µ—¥®√‘ß ∑”„Àâ “¡“√∂«“ß·ºπ°àÕπ°“√
ºà“µ—¥ ™à«¬„ÀâºŸâªÉ«¬∑√“∫∂÷ß°√–∫«π°“√ºà“µ—¥ ·≈–‡µ√’¬¡
·æ∑¬åºŸâ™à«¬°àÕπ°“√ºà“µ—¥

√–∫∫°“√ √â“ß¿“æ‡ ¡◊Õπ®√‘ß (Virtual Reality, 3-D)
„πÕ¥’µ¿“æ∑“ß°“√·æ∑¬å‰¡à«à“®–‡°‘¥®“°°“√µ√«®¥â«¬

§≈◊Ëπ‡ ’¬ß§«“¡∂’Ë Ÿß ‡Õ°´‡√¬å∏√√¡¥“ ‡Õ°´‡√¬å§Õ¡æ‘«‡µÕ√å
(CT) À√◊Õ®“°°“√µ√«®¥â«¬§≈◊Ëπ·¡à‡À≈Á°‰øøÑ“ (MRI) ®–∂Ÿ°
π”¡“‡æ◊ËÕ„™â«‘π‘®©—¬‚√§°àÕπºà“µ—¥ À√◊Õ¬◊π¬—πº≈°“√√—°…“
¿“¬À≈—ß°“√ºà“µ—¥ „π¬ÿ§¢Õß√–∫∫§Õ¡æ‘«‡µÕ√å°√“øøî§
¿“æ‡À≈à“π’È®–∂Ÿ°π”¡“ª√–¡«≈º≈ (acquisition) ∑”°“√
 √â“ß¿“æ¢÷Èπ¡“„À¡à (reconstruction) ®—∫°≈ÿà¡ (multi modality
matching) ®“°π—Èπ®÷ßπ”¿“æÕÕ°©“¬ºà“π ‡§√◊ËÕß· ¥ß¿“æ
 “¡¡‘µ‘ (three-dimensional display) ´÷Ëß„πªí®®ÿ∫—π ·∫àß‰¥â‡ªìπ

1. ¿“æ “¡¡‘µ‘‡∑’¬¡ (Pseudo three-dimensional
display) §◊Õ °“√∑”„Àâ¥Ÿ‡ªìπ¿“æ “¡¡‘µ‘∫π®Õ Õß¡‘µ‘
¥â«¬°“√À¡ÿπ¿“æ

2. ¿“æ “¡¡‘µ‘‡¡◊ËÕ¡Õßºà“π°≈âÕß 2 µ“ (Binocular
stereoscope) ‡¡◊ËÕ¡Õßºà“π°≈âÕß stereoscope ¿“æ∑’Ë‰¥â
®–‡ªìπ¿“æ “¡¡‘µ‘ ·µà«‘∏’°“√µà“ß®“°°“√„™â “¬µ“µ“¡ª°µ‘
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¥—ßπ—ÈπºŸâ„™â®–√Ÿâ ÷°‡¡◊ËÕ¬≈â“ “¬µ“‡¡◊ËÕ∑”°“√‡æàß —°√–¬–
3. ¿“æ®√‘ß “¡¡‘µ‘®“°‡§√◊ËÕß©“¬¿“æ (True three-

dimension display) ‡§√◊ËÕß©“¬¿“æ “¡¡‘µ‘®– √â“ß¿“æ®√‘ß
 “¡¡‘µ‘∫πÕ“°“» (holography, integral photography, IP)
¿“æ∑’Ë‰¥â‡ªìπ¿“æ®√‘ß ¥—ßπ—ÈπºŸâ¥Ÿ®÷ß‰¡à‡¡◊ËÕ¬≈â“ “¬µ“ ·≈–
¿“æ∑’Ë‰¥â “¡“√∂‡§≈◊ËÕπ‰À«‰¥â(motion parallax) „πªí®®ÿ∫—π
¿“æ∑’Ë‰¥â®“° integral videography (IV)  “¡“√∂ √â“ß¿“æ
Õ«—¬«–¿“¬„π‰¥â ¡®√‘ß‚¥¬°“√¬‘ß∑“∫‰ª∫π®ÿ¥∑’Ë®–∑”°“√
ºà“µ—¥ ∑”„ÀâºŸâºà“µ—¥ “¡“√∂∑√“∫∂÷ß¢Õ∫‡¢µ°“√ºà“µ—¥
·≈– “¡“√∂À≈’°‡≈’Ë¬ß°“√ºà“µ—¥‡¢â“À≈Õ¥‡≈◊Õ¥À√◊ÕÕ«—¬«–
„°≈â‡§’¬ß‰¥â 2

°“√«“ß·ºπ°“√ºà“µ—¥ (Surgical Planning)
¿“æ®“°‡Õ°´‡√¬å§Õ¡æ‘«‡µÕ√å (CT) À√◊Õ®“°°“√µ√«®

¥â«¬§≈◊Ëπ·¡à‡À≈Á°‰øøÑ“ (MRI) À√◊Õ®“°°“√µ√«®¥â«¬§≈◊Ëπ
‡ ’¬ß§«“¡∂’Ë Ÿß À√◊Õ®“°°“√©’¥ ’‡¢â“À≈Õ¥‡≈◊Õ¥ (angiography)
®–∂Ÿ°π”‰ªª√–¡«≈º≈‚¥¬‚ª√·°√¡§Õ¡æ‘«‡µÕ√å ®“°π—Èπ
®÷ß©“¬ÕÕ°ºà“πÀÿàπºà“µ—¥®”≈Õß (surgical simulator) ∑”„Àâ
 “¡“√∂«‘‡§√“–ÀåÀ“«‘∏’°“√ºà“µ—¥∑’Ë¥’∑’Ë ÿ¥ ‡æ◊ËÕ§√Õ∫§≈ÿ¡
¢Õ∫‡¢µ¢Õßæ¬“∏‘ ¿“æ ≈¥º≈¢â“ß‡§’¬ß ·≈– “¡“√∂ºà“µ—¥‰¥â
√«¥‡√Á«

„πªí®®ÿ∫—π¡’√“¬ß“π°“√«“ß·ºπºà“µ—¥‚¥¬„™â‚ª√·°√¡
°“√ºà“µ—¥®”≈Õß ‡™àπ °“√„™â‚ª√·°√¡§Õ¡æ‘«‡µÕ√å„π°“√
«“ß·ºπ°“√ºà“µ—¥„ à¢âÕ –‚æ°‡∑’¬¡4,5 °“√«“ß·ºπ°“√ºà“µ—¥
‡π◊ÈÕßÕ° ¡Õß pituitary adenoma ‚¥¬¿“æ “¡¡‘µ‘ (three-

dimensional, 3-D) ®–™à«¬„Àâ°≈ÿà¡»—≈¬·æ∑¬å‰¥â≈Õß¡Õß¿“æ
°àÕπºà“µ—¥®√‘ß ´÷Ëß·µà≈–¡ÿ¡®–‡ÀÁπ¿“æ·µ°µà“ß°—π ®“°π—Èπ
®÷ß≈Õß∑”°“√ºà“µ—¥ºà“π®Õ¿“æ ®π¡—Ëπ„®°àÕπ∑”°“√ºà“µ—¥
®√‘ß6

°“√π”√àÕß ”À√—∫°“√ºà“µ—¥ (Surgical Navigation)
√–∫∫π”√àÕß¥â«¬§Õ¡æ‘«‡µÕ√å ®–™à«¬„ÀâºŸâºà“µ—¥∑√“∫«à“

¢≥–π’ÈµπÕ¬Ÿà„π à«π„¥ „°≈âÀ√◊Õ‰°≈®“°°âÕπ‡π◊ÈÕßÕ° §≈â“¬
√–∫∫π”√àÕß¢Õß√∂¬πµåÀ√◊Õ‡√◊Õ‡¥‘π∑–‡≈  √–À«à“ß°“√ºà“µ—¥
√–∫∫§Õ¡æ‘«‡µÕ√å ®–ª√– “πß“π°—∫Àÿàπ¬πµå‚¥¬„™â √–∫∫
interface ‡æ◊ËÕπ”√àÕß„ÀâÀÿàπ¬πµåºà“µ—¥ “¡“√∂‡§≈◊ËÕπ‰À«ºà“µ—¥
‰¥âÕ¬à“ß·¡àπ¬” À√◊Õ √â“ß¿“æ “¡¡‘µ‘„Àâ·æ∑¬å “¡“√∂√Ÿâ
‰¥â«à“¢≥–π’ÈÀÿàπ‰¥â∑”°“√ºà“µ—¥∂÷ß¢—Èπ„¥ µ—«Õ¬à“ß°“√„™â√–∫∫
π”√àÕß (navigation system)  ”À√—∫°“√ºà“µ—¥ ‡™àπ °“√Ωíß
electrode À√◊Õ°“√ºà“µ—¥‡π◊ÈÕ ¡Õß à«π∑’Ë∑”„Àâ‡°‘¥‚√§≈¡™—°
´÷Ëß “¡“√∂∑”‰¥â¿“¬„µâ¿“æ “¡¡‘µ‘∑’Ë©“¬ÕÕ°¡“§«∫§Ÿà°—π
°—∫°“√ºà“µ—¥®√‘ß ™à«¬„Àâ·æ∑¬å‡≈◊Õ°∑”°“√ºà“µ—¥‡©æ“– à«π
∑’Ëº‘¥ª°µ‘‰¥â·¡àπ¬”7 À√◊Õ°“√∑¥≈Õß„™â¿“æ “¡¡‘µ‘‡æ◊ËÕ™à«¬
„π°“√ΩíßÀ—« àß§≈◊Ëπ«‘∑¬ÿ „π°“√∑” radiofrequency ablation
(RFA)  ”À√—∫√—°…“‡π◊ÈÕßÕ°„πµ—∫∑’Ë‰¡à “¡“√∂ºà“µ—¥‰¥â
(unresectable liver tumor) ´÷ËßµâÕß°“√§«“¡‡∑’Ë¬ßµ√ß Ÿß¡“°
‡¢Á¡®–∂Ÿ° àß‡¢â“ Ÿà√à“ß°“¬ºà“π√–∫∫¢—∫‡§≈◊ËÕπ·¡à‡À≈Á°‰øøÑ“
æ∫«à“°“√«“ß·ºπ°àÕπºà“µ—¥·≈–°“√„™â¿“æ “¡¡‘µ‘™à«¬π”
∑“ß∑”„Àâ°“√ºà“µ—¥¡’§«“¡‡∑’Ë¬ßµ√ß Ÿß¬‘Ëß8 ®“°°“√∑¥≈Õß
„πÀÿàπ®”≈Õß  ¿“æ®“°Õÿª°√≥åπ”∑“ßπ’È®–©“¬„Àâ‡ÀÁπ¢âÕ¡Ÿ≈

√Ÿª∑’Ë 1 · ¥ßÀ≈—°°“√∑”ß“π¢Õß¿“æ‡ ¡◊Õπ®√‘ß¿“æ∑’Ë‰¥â®“° integral videography (IV)  “¡“√∂ √â“ß¿“æÕ«—¬«–¿“¬„π‰¥â
 ¡®√‘ß‚¥¬°“√¬‘ß∑“∫‰ª∫π®ÿ¥∑’Ë®–∑”°“√ºà“µ—¥ ∑”„ÀâºŸâºà“µ—¥ “¡“√∂∑√“∫∂÷ß¢Õ∫‡¢µ°“√ºà“µ—¥·≈– “¡“√∂
À≈’°‡≈’Ë¬ß°“√ºà“µ—¥‡¢â“À≈Õ¥‡≈◊Õ¥À√◊ÕÕ«—¬«–„°≈â‡§’¬ß‰¥â3
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∑’ËÕ¬Ÿà≈à“ß°«à“∑’Ëµ“¡Õß‡ÀÁπ (visualization of subsurface
information) ™à«¬„ÀâÀÿàπ¬πµåºà“µ—¥ da Vinci  “¡“√∂ºà“µ—¥
‡©æ“– à«π∑’Ë‡ªìπ‡π◊ÈÕ√â“¬ ‚¥¬À≈’°‡≈’Ë¬ß°“√µ—¥‡π◊ÈÕ¥’ÕÕ°9

Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥„πªí®®ÿ∫—π
·¡â«à“‡∑§‚π‚≈¬’√–∫∫¥‘®‘µÕ≈  ®–‡¢â“¡“¡’∫∑∫“∑¡“°¡“¬

„π™’«‘µª√–®”«—π  ·µà°≈—∫‡ªìπ‡√◊ËÕß‡À≈◊Õ‡™◊ËÕ«à“„π«ß°“√ºà“µ—¥
Õÿª°√≥å°“√ºà“µ—¥°≈—∫‡ªìπÕÿª°√≥åßà“¬Ê ∑’Ëª√–¥‘…∞å¡“‡°◊Õ∫
√âÕ¬ªï ¥—ßπ—Èπ ®÷ß‡™◊ËÕ«à“Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥∑’Ë§«∫§ÿ¡¥â«¬‡∑§‚π‚≈¬’
§Õ¡æ‘«‡µÕ√å®–‡¢â“¡“ªØ‘«—µ‘«ß°“√ºà“µ—¥Õ¬à“ß ‘Èπ‡™‘ß

Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥µ—«·√°∑’Ë “¡“√∂„™âß“π‰¥â®√‘ß ∂Ÿ°«‘®—¬
‚¥¬∑’¡·æ∑¬å·≈–«‘»«°√™“«·§π“¥“ ́ ÷Ëßª√– ∫§«“¡ ”‡√Á®
‚¥¬„™âÀÿàπ¬πµå∑’Ë¡’™◊ËÕ«à“ π‘«‚√ Õ“√å¡ (neroArm) ™à«¬∑”°“√
ºà“µ—¥ ¡Õß10  „πªí®®ÿ∫—π·¡â«à“®–¡’Àÿàπ¬πµå ”À√—∫°“√ºà“µ—¥
Õ¬Ÿà¡“°¡“¬ ·µà®–¢Õ°≈à“«∂÷ßæÕ —ß‡¢ª ¥—ßπ’È

1. Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥ da Vinci
2. Àÿàπ¬πµå ”À√—∫°“√ºà“µ—¥ºà“π™àÕß∑“ß∏√√¡™“µ‘

(miniature in vivo robot)

Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥ da Vinci
Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥ da Vinci  ‡ªìπÀÿàπ¬πµåºà“µ—¥∑—Ë«‰ªµ—«·√°

∑’Ë‰¥â√—∫Õπÿ¡—µ‘®“°Õß§å°“√Õ“À“√·≈–¬“ ª√–‡∑» À√—∞Õ‡¡√‘°“
„Àâ∑”°“√ºà“µ—¥‰¥â„π∑ÿ° “¢“°“√·æ∑¬å ªí®®ÿ∫—πÀÿàπ¬πµå
™π‘¥π’È ‰¥â∑”°“√ºà“µ—¥‰ª·≈â«¡“°°«à“ 10,000 À—µ∂°“√
π—∫µ—Èß·µà°“√ºà“µ—¥™àÕß∑âÕß∑—Ë«‰ª °“√ºà“µ—¥√–∫∫∑“ß‡¥‘π
ªí  “«– °“√ºà“µ—¥√–∫∫ª√– “∑ °“√ºà“µ—¥√–∫∫∑√«ßÕ°
°“√ºà“µ—¥√–∫∫À—«„® ·≈–°“√ºà“µ—¥∑“ßπ√’‡«™°√√¡ ∑—Ë«‚≈°
¡’Àÿàπ¬πµå™π‘¥π’ÈÕ¬Ÿà°«à“ 300 µ—« √«¡∑—Èßª√–‡∑»‰∑¬ ¡’Àÿàπ¬πµå
ºà“µ—¥ da Vinci ∑’Ë§≥–·æ∑¬»“ µ√å ‚√ßæ¬“∫“≈»‘√‘√“™

√Ÿª∑’Ë 2 · ¥ß„Àâ‡ÀÁπ°“√©“¬¿“æ “¡¡‘µ‘¢Õß ¡Õß¢÷Èπ∑“∫
»’√…–ºŸâªÉ«¬3

Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥ (Surgical Robot)
Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥®—¥‡ªìπ¡◊Õ«‘‡»… (advance hand)  ”À√—∫

™à«¬»—≈¬·æ∑¬å„Àâ “¡“√∂∑”°“√ºà“µ—¥‰¥âÕ¬à“ß·¡àπ¬”
√«¥‡√Á«·≈–„™â‡π◊ÈÕ∑’ËπâÕ¬

Àÿàπ¬πµå∑“ß°“√·æ∑¬å·µ°µà“ß®“°Àÿàπ¬πµå∑“ß
Õÿµ “À°√√¡Õ¬Ÿà  4  ª√–°“√ §◊Õ

1. Àÿàπ¬πµå‡À≈à“π’È —¡º— °—∫√à“ß°“¬¡πÿ…¬å‚¥¬µ√ß
2. °“√∑”ß“π‡ª≈’Ë¬π‰ªµ“¡ ¿“æ°“¬«‘¿“§¢Õß¡πÿ…¬å

·µà≈–§π
3. °“√∑”ß“π°—∫¡πÿ…¬å‰¡à “¡“√∂º‘¥æ≈“¥‰¥â
4. °“√„™âß“πµâÕßßà“¬·¡â«à“ºŸâ„™â®–‰¡à¡’§«“¡‡™’Ë¬«™“≠

À≈—°°“√ÕÕ°·∫∫Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥∑“ß°“√·æ∑¬å
·¡â«à“Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥®–∑”ß“π·∑π»—≈¬·æ∑¬åΩï¡◊Õ¥’

·µà«‘∏’°“√∑”ß“π¬àÕ¡·µ°µà“ß°—∫¡πÿ…¬å ́ ÷ËßÕ“®°≈à“«‰¥â ¥—ßπ’È
1. «‘∏’°“√ºà“µ—¥„πªí®®ÿ∫—π À≈“¬Ê «‘∏’‰¡à‡À¡“– ¡°—∫

Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥
2. Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥µâÕßÀ“«‘∏’°“√¢Õßµπ  ‡æ◊ËÕ„Àâ‰¥âº≈≈—æ∏å

¥’‡∑à“°—∫ À√◊Õ¥’°«à“¡πÿ…¬å
3. „π∑’Ë ÿ¥°“√ºà“µ—¥¥â«¬Àÿàπ¬πµå®–∑”≈“¬¢âÕ®”°—¥¢Õß

¡πÿ…¬å ‡™àπ °“√¡Õß‡ÀÁπ∑’Ë≈÷°‡¢â“‰ª∂÷ß‡π◊ÈÕ„π®“°¿“æ “¡¡‘µ‘
π‘È«¢ÕßÀÿàπ¬πµå “¡“√∂∑”ß“π„π∑’Ë·§∫‰¥â‡∑’Ë¬ßµ√ß°«à“

Õ¬à“ß‰√°Áµ“¡°“√æ—≤π“¥—ß°≈à“«¬—ßµâÕß°“√§«“¡√Ÿâ·≈–
ª√– ∫°“√≥å¢Õß»—≈¬·æ∑¬åΩï¡◊Õ¥’ „π¬ÿ§ªí®®ÿ∫—π  ”À√—∫
‡ªìπµâπ·∫∫µàÕ‰ª

√Ÿª∑’Ë 3 Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥ da Vinci  ‡ªìπÀÿàπ¬πµåºà“µ—¥∑—Ë«‰ª
µ—«·√°∑’Ë‰¥â√—∫Õπÿ¡—µ‘®“°Õß§å°“√Õ“À“√·≈–¬“
ª√–‡∑» À√—∞Õ‡¡√‘°“ „Àâ∑”°“√ºà“µ—¥‰¥â„π∑ÿ° “¢“
°“√·æ∑¬å11
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„π°“√ºà“µ—¥∑“ßπ√’‡«™°√√¡ °“√ºà“µ—¥¥â«¬Àÿàπ¬πµå
da Vinci ¡’¢âÕ‰¥â‡ª√’¬∫°«à“°“√ºà“µ—¥ºà“π°≈âÕß §◊Õ Õÿª°√≥å
¢ÕßÀÿàπ¬πµå¡’°“√∫‘¥À¡ÿπ‰¥âÀ≈“¬∑‘»∑“ß (multi-degree of
freedom) ¡“°°«à“Õÿª°√≥å¢Õß°“√ºà“µ—¥ºà“π°≈âÕß ¥—ßπ—Èπ
°“√ºŸ°‡™◊Õ°‚¥¬Àÿàπ¬πµå®÷ß‡√Á«°«à“ ·¡àπ¬”°«à“ ·≈–·πàπ°«à“13

¡’√“¬ß“π°“√„™âÀÿàπ¬πµåºà“µ—¥¡–‡√Áß‡¬◊ËÕ∫ÿ‚æ√ß¡¥≈Ÿ°√à«¡
°—∫°“√µ—¥µàÕ¡πÈ”‡À≈◊Õß (laparoscopic hysterectomy and
lymphadenectomy) „π§π‰¢â®”π«π  105  √“¬ ‡¡◊ËÕ‡ª√’¬∫‡∑’¬∫
°—∫°“√ºà“µ—¥¡¥≈Ÿ°ºà“π°≈âÕß æ∫«à“ °“√ºà“µ—¥¥â«¬Àÿàπ¬πµå
„™â√–¬–‡«≈“æ—°øóôπ„π‚√ßæ¬“∫“≈πâÕ¬°«à“ ·≈–‡ ’¬‡≈◊Õ¥
πâÕ¬°«à“14  ”À√—∫°“√ºà“µ—¥¡–‡√Áßª“°¡¥≈Ÿ° æ∫«à“°“√ºà“µ—¥
¥â«¬Àÿàπ¬πµå ßà“¬ ·≈–ª≈Õ¥¿—¬ „Àâº≈∑’Ë‰¡à·µ°µà“ß®“°
°“√ºà“µ—¥·∫∫‡ªî¥ºπ—ßÀπâ“∑âÕß À√◊Õºà“µ—¥ºà“π°≈âÕß15 ·µà¡’
¢âÕ¥’°«à“ §◊Õ™à«¬≈¥§«“¡‡¡◊ËÕ¬≈â“¢Õß·æ∑¬å16  Õ¬à“ß‰√°Áµ“¡
 ”À√—∫°“√ºà“µ—¥¡–‡√Áß√—ß‰¢à¥â«¬Àÿàπ¬πµå¬—ßÕ¬Ÿà„π™à«ß‡√‘Ë¡µâπ17

Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥ºà“π™àÕß∑“ßµ“¡∏√√¡™“µ‘ (Natural
Orifice Translumenal Endoscopic Robotic Surgery,
NOTERS)

‡∑§‚π‚≈¬’°“√ºà“µ—¥ºà“π™àÕß∑“ßµ“¡∏√√¡™“µ‘°”≈—ß
°â“«Àπâ“Õ¬à“ß√«¥‡√Á« ‡π◊ËÕß®“°‰¡à‡®Á∫·≈–‰¡à¡’·º≈ ∑”„Àâ
ºŸâªÉ«¬øóôπµ—«‡√Á«°«à“°“√ºà“µ—¥ºà“π°≈âÕß ®“°°“√∑¥≈Õß„π
 —µ«å‚¥¬°“√ºà“µ—¥ºà“π∑“ßª“°  ∑«“√Àπ—°  À√◊Õ∑àÕ∑“ß‡¥‘π
ªí  “«– æ∫«à“¬—ß¡’ªí≠À“„π°“√ªî¥™àÕß∑’Ëºà“∑–≈ÿ‡¢â“‰ª ·≈–
°“√µ‘¥‡™◊ÈÕ„π™àÕß∑âÕß18 ¡’√“¬ß“π°“√„™â flexible endoscope
„ à‡¢â“‰ª∑“ßª“°ºà“π∑“ß°√–‡æ“–Õ“À“√  ‡¢â“‰ª„π™àÕß∑âÕß
 “¡“√∂‡ÀÁπµ—∫ ¡â“¡ ≈”‰ â‡≈Á° ≈”‰ â„À≠à‰¥â™—¥‡®π¥’19

πÕ°®“°π’È¬—ß¡’°“√ ”√«®µ—∫ÕàÕπ ·≈–µ—¥™‘Èπ‡π◊ÈÕ (biopsy) µ—∫
æ∫«à“ºŸâªÉ«¬∑ÿ°√“¬ª≈Õ¥¿—¬¥’20  ́ ÷Ëß®“°°“√»÷°…“®π∂÷ß‡¥◊Õπ
°√°Æ“§¡ 2551  ¡’√“¬ß“π°“√ºà“µ—¥ºà“π™àÕß∑“ß∏√√¡™“µ‘
∑—Èß ‘Èπ 49 √“¬ ‡°◊Õ∫∑ÿ°°“√ºà“µ—¥∑”√à«¡°—∫°“√‡®“–ºà“πºπ—ß
Àπâ“∑âÕß °“√ºà“µ—¥¥—ß°≈à“«ª√–°Õ∫¥â«¬ °“√ºà“µ—¥∂ÿßπÈ”¥’
ºà“π™àÕß§≈Õ¥  °“√ºà“µ—¥‰ âµ‘Ëßºà“π™àÕß§≈Õ¥  °“√ºà“µ—¥‰ âµ‘Ëß
ºà“π°√–‡æ“–Õ“À“√ ‡ªìπµâπ ¡’ 3 √“¬∑’Ë¡’º≈¢â“ß‡§’¬ß
‡≈Á°πâÕ¬ ¢âÕ®”°—¥∑’Ë¡’„πªí®®ÿ∫—π §◊Õ Õÿª°√≥å°“√ºà“µ—¥µâÕß
¡’°“√æ—≤π“µàÕ‰ª √«¡∂÷ß°“√æ—≤π“«‘∏’°“√ºà“µ—¥„Àâßà“¬ ·≈–
ª≈Õ¥¿—¬21

°“√ºà“µ—¥ºà“π™àÕß∑“ßµ“¡∏√√¡™“µ‘¥â«¬Àÿàπ¬πµå¢π“¥
‡≈Á° (miniature in vivo robot) ¢π“¥‡∑à“·∑àß≈‘ª µ‘°¡’·¢π
2 ¢â“ß §≈â“¬°≈â“¡ªŸ °”≈—ß∂Ÿ°∑¥≈Õß„π —µ«å¡“°°«à“ 25
À—µ∂°“√23 ‡™àπ  °“√ ”√«®™àÕß∑âÕß (abdominal exploration)
°“√ºà“µ—¥≈”‰ â (bowel manipulation) °“√ºà“µ—¥∂ÿßπÈ”¥’
(cholecystectomy) °“√ºŸ°¥â“¬ (intracorporeal suturing)

√Ÿª∑’Ë 5 ‡ªìπ¿“æµâπ·∫∫Àÿàπ¬πµå minibot ¢π“¥¬“« 2 ́ ¡ (0.8 π‘È«) °«â“ß 1 ́ ¡ (0.4 π‘È«) ª√–¥‘…∞å  ‚¥¬ »“ µ√“®“√¬å Masaaki
Makikawa ®“°¡À“«‘∑¬“≈—¬ Ritsumeikan Àÿàπ¬πµåµâπ·∫∫∑’Ëº≈‘µ¢÷Èππ’È¡’ ∑—ÈßÀ¡¥ 3 ™π‘¥ §◊Õ Àÿàπ¬πµå°≈âÕß Àÿàπ¬πµå
¢π àß¬“ ·≈–Àÿàπ¬πµåµ—¥™‘Èπ‡π◊ÈÕ °“√§«∫§ÿ¡Àÿàπ¬πµå∑”‚¥¬°“√§«∫§ÿ¡°“√‡ª≈’Ë¬π·ª≈ß¢Õß π“¡·¡à‡À≈Á°®“°
¿“¬πÕ°√à“ß°“¬ºŸâªÉ«¬22

√Ÿª∑’Ë 4 Àÿàπ¬πµå da Vinci ∑—Ë«‚≈°¡’Õ¬Ÿà¡“°°«à“ 300 µ—«
√«¡∑—Èßª√–‡∑»‰∑¬ ¡’Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥ da Vinci S
∑’Ë§≥–·æ∑¬»“ µ√å ‚√ßæ¬“∫“≈»‘√‘√“™12
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°“√µ—¥¡â“¡ (partial splenectomy) ·≈–°“√ºà“µ—¥µ—∫ (liver
resection) °“√ºà“µ—¥¥—ß°≈à“«∑”‚¥¬°“√„ à∑àÕ¢π“¥ 22 ¡¡.
§≈â“¬°“√ àÕß°≈âÕß‡¢â“°√–‡æ“–Õ“À“√µ“¡ª°µ‘ ®“°π—Èπ‡®“–
∑–≈ÿ°√–‡æ“–Õ“À“√‡æ◊ËÕ‡ªìπ™àÕß„ÀâÀÿàπ¬πµå¢π“¥‡≈Á°Õ¬à“ß
πâÕ¬ Õßµ—«‡¢â“‰ª∑”ß“π ´÷ËßÀÿàπ¬πµå “¡“√∂‡¢â“∂÷ß∫“ß à«π
÷́Ëß„πÕ¥’µ°≈âÕß àÕßºà“µ—¥‡¢â“‰ª‰¡à∂÷ß Àÿàπ‡À≈à“π’È “¡“√∂‡¬Á∫

´àÕ¡‰ â‡≈◊ËÕπ µ—¥µ‘Ëß‡π◊ÈÕ polyp ´÷Ëßπ“¬·æ∑¬å Dmitry Oleynikov
®“°¡À“«‘∑¬“≈—¬ Nebraska-Lincoln ‡™◊ËÕ«à“À≈—ß®“°‰¥â√—∫°“√
√—∫√Õß®“°§≥–°√√¡°“√Õ“À“√·≈–¬“ ª√–‡∑» À√—∞Õ‡¡√‘°“
‡∑§‚π‚≈¬’π’È°Á®– “¡“√∂π”¡“„™â„π¡πÿ…¬ǻ ÷ËßÕ“®µâÕß„™â‡«≈“
µ—Èß·µà 18 ‡¥◊Õπ ∂÷ß 3 ªï ‚¥¬‡™◊ËÕ«à“‡∑§‚π‚≈¬’π’È¥’°«à“„π·ßà
‰¡àª«¥·≈–‰¡à¡’·º≈  “¡“√∂„Àâ°“√√—°…“·∫∫ºŸâªÉ«¬πÕ°
·≈–·æ∑¬å “¡“√∂√—°…“ºŸâªÉ«¬®“°√–¬–‰°≈‰¥â24

°“√«‘®—¬Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥„πª√–‡∑»‰∑¬
ª√–‡∑»‰∑¬ ‡ªìπª√–‡∑»° ‘°√√¡ ª√–™“™π à«π„À≠à

¡’Õ“™’æ∑”°“√‡°…µ√ ¡’√“¬‰¥â‰¡à¡“°π—° Õ¬à“ß‰√°Áµ“¡‡ªìπ
∑’Ëπà“ —ß‡°µ«à“ ¡“µ√∞“π°“√√—°…“æ¬“∫“≈¢Õß‰∑¬°≈—∫
°â“«Àπâ“∑—¥‡∑’¬¡π“π“Õ“√¬ª√–‡∑» ¥—ß®–æ∫«à“ºŸâπ”™“µ‘
„°≈â‡§’¬ßµà“ß‡¢â“¡“√—∫°“√√—°…“æ¬“∫“≈„πª√–‡∑»‰∑¬·∑∫
∑—Èß ‘Èπ ∑—Èßπ’È‡æ√“–«‘ —¬∑—»πå·≈–°“√µ√–Àπ—°¥’∂÷ß§«“¡ ”§—≠
¢Õß°“√√—°…“æ¬“∫“≈  ‚¥¬∂◊Õ«à“°“√√—°…“æ¬“∫“≈‡ªìπÀπ÷Ëß
„πªí®®—¬ 4 ∑’Ë®”‡ªìπ ”À√—∫°“√¥”√ß™’«‘µ¢Õß™“«‰∑¬

Õ¬à“ß‰√°Áµ“¡‡Àµÿ°“√≥å¥—ß°≈à“«Õ“®®–‰¡à‡ªìπ®√‘ß
„πÕπ“§µ ‡π◊ËÕß¥â«¬‡∑§‚π‚≈¬’∑“ß°“√·æ∑¬å‰¥â°â“«Àπâ“‰ª
Õ¬à“ß√«¥‡√Á« ‚¥¬‡©æ“–‡∑§π‘§°“√ºà“µ—¥·≈–µ√«®«‘π‘®©—¬
·∫∫∑”≈“¬‡π◊ÈÕ‡¬◊ËÕπâÕ¬ (minimally invasive surgery) √«¡∑—Èß
°“√ºà“µ—¥‚¥¬°“√™à«¬¢Õß§Õ¡æ‘«‡µÕ√å (computer aided
surgery) ∑”„Àâ°“√ºà“µ—¥¡’§«“¡®”‡æ“– ·¡àπ¬” ·≈–¡’º≈
¢â“ß‡§’¬ßπâÕ¬ À“°ª√–‡∑»‰∑¬‰¡à‰¥â√‘‡√‘Ë¡æ—≤π“°“√«‘®—¬
»“ µ√å·¢πßπ’ÈÕ¬à“ß®√‘ß®—ß„Àâ„°≈â‡§’¬ßÀ√◊Õ∑—¥‡∑’¬¡°—∫π“π“
Õ“√¬ª√–‡∑» ‡™◊ËÕ«à“„πÕπ“§µ°“√√—°…“æ¬“∫“≈µ“¡
¡“µ√∞“π¢—Èπ Ÿß¢Õßª√–™“™π™“«‰∑¬ Õ“®‡°‘¥¢÷Èπ‰¥â‡©æ“–
§π∑’Ë¡’∞“π–∑“ß‡»√…∞°‘®¥’‡∑à“π—Èπ ‡æ√“–Õÿª°√≥å‡À≈à“π’È®–¡’
√“§“·æß ¥Ÿ·≈√—°…“¬“°·≈–µâÕß‡ª≈’Ë¬π·ª≈ß„À¡àÕ¬Ÿà‡ ¡Õ

„π‡Õ‡™’¬ ª√–‡∑»≠’ËªÿÉπ∂◊Õ‡ªìπª√–‡∑»∑’Ë¡’°“√æ—≤π“
√–∫∫§Õ¡æ‘«‡µÕ√å™à«¬ºà“µ—¥‰¥â°â“«Àπâ“∑’Ë ÿ¥ √Õß≈ß¡“§◊Õ
ª√–‡∑»®’π ·≈–‡°“À≈’  ¡“§¡§Õ¡æ‘«‡µÕ√å™à«¬ºà“µ—¥
π“π“™“µ‘ (The International Society for Computer Aided
Surgery) ·≈– ¡“§¡«‘»«°√√¡™’«°“√·æ∑¬å·Ààßª√–‡∑»≠’ËªÿÉπ
(Japanese Society of Medical and Biological Engineering)
π”‚¥¬»“ µ√“®“√¬å Takeyoshi Dohi ®“° The university of
Tokyo ·≈–§≥– ®—¥‡ªìπ§≥–ºŸâ«‘®—¬§Õ¡æ‘«‡µÕ√å™à«¬ºà“µ—¥

(Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥) °≈ÿà¡„À≠à∑’Ë ÿ¥ ¡’‡§√◊Õ¢à“¬π—°«‘®—¬∑—Ë«‡Õ‡™’¬
·≈–∑—Ë«‚≈° ‚¥¬¡’º≈ß“π∑’Ë‚¥¥‡¥àπ„πªí®®ÿ∫—π §◊Õ °“√©“¬¿“æ
 “¡¡‘µ‘‡ ¡◊Õπ®√‘ß¢Õß°âÕπ¡–‡√Áß‡¢â“‰ª´âÕπ∑—∫Õ«—¬«–∑’Ë‡ªìπ
¡–‡√Áß (√Ÿª∑’Ë 2) ‡æ◊ËÕ™à«¬„Àâ·æ∑¬å∑”°“√ºà“µ—¥‡π◊ÈÕßÕ°¡–‡√Áß
ÕÕ°‰¥âÀ¡¥ ·≈–‰¡à‡ªìπÕ—πµ√“¬µàÕÕ«—¬«–¢â“ß‡§’¬ß2

¡À“«‘∑¬“≈—¬¢Õπ·°àπ‡ªìπ¡À“«‘∑¬“≈—¬·Ààß·√°„π‡Õ‡™’¬
∑’Ë«‘®—¬§Õ¡æ‘«‡µÕ√å™à«¬ºà“µ—¥ (Àÿàπ¬πµåºà“µ—¥) ‡©æ“–∑“ß
π√’‡«™°√√¡ ·≈–‡ªìπ¡À“«‘∑¬“≈—¬·Ààß∑’Ë “¡¢Õß‰∑¬∑’Ë∑”°“√
»÷°…“«‘®—¬»“ µ√å·¢πßπ’È ‚¥¬∑’¡π—°«‘®—¬¢Õß¡À“«‘∑¬“≈—¬
¢Õπ·°àπ‡ªìπ∑’¡∑’Ëª√– ∫§«“¡ ”‡√Á®·≈–¡’ß“π«‘®—¬∑’Ë°â“«Àπâ“
∑’Ë ÿ¥ ‚¥¬§«“¡√à«¡¡◊ÕÕ¬à“ß„°≈â™‘¥°—∫»“ µ√“®“√¬å Takeyoshi
Dohi ·≈–§≥– ´÷ËßÕÿª°√≥å™‘Èπ·√°∑’Ë‰¥â∑”°“√ÕÕ°·∫∫·≈–
«‘®—¬‰¥â√—∫√“ß«—≈‡À√’¬≠∑Õß®“° The International Federation
of Inventorsû Associations §◊Õ º≈ß“πÀÿàπ¬πµå™à«¬∂◊Õ°≈âÕß
·∫∫®”°—¥°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë25 „πß“π«—ππ—°ª√–¥‘…∞åπ“π“™“µ‘
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