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 ผลงานวิจยัฉบบัน้ีเสร็จสมบูรณ์เป็นอย่างดี  เน่ืองจากไดรั้บความอนุเคราะห์จากส านกั
บริหารการวิจยั  หาวิทยาลยัขอนแก่น  ท่ีไดจ้ดัโครงการสนบัสนุนทุนวิจยั  ประจ าปีงบประมาณ  
2553  โดยมีจุดมุ่งหมายเพ่ือสร้างและพฒันานกัวจิยัใหมี้ความรู้  ความสามารถและประสบการณ์
ดา้นการวิจยัไดอ้ยา่งถูกตอ้งตามหลกัและระเบียบวิธีวิจยั  ผูว้ิจยัขอกราบขอบพระคุณ  รอง
อธิการบดีฝ่ายวิจยัและถ่ายทอดเทคโนโลยี ท่ีจดัสรรงบประมาณการสนบัสนุนงานวิจยัคร้ังน้ี  
นอกจากน้ีใคร่ขอกราบขอบพระคุณ ท่านหวัหนา้ภาควิชา รองศาสตราจารยถ์วลัยว์งค ์ รัตนศิริ  
รองคณบดีฝ่ายวิจยั  และคณบดีคณะแพทยศาสตร์  ซ่ึงเป็นท่ีปรึกษา ดูแลเอาใจใส่  คอย
สนับสนุนและให้ค าแนะน าตลอดระยะเวลาด าเนินการวิจัยเพื่อให้งานวิจัยมีความสมบูรณ์
ถูกตอ้ง  ทา้ยท่ีสุดขอขอบคุณทุกท่านท่ีไม่ไดก้ล่าวนามไวใ้นท่ีน้ี  ท่ีมีส่วนช่วยเหลือจนท าให้
งานวจิยัฉบบัน้ีส าเร็จได ้ ผูว้จิยัขอขอบพระคุณอยา่งสูงไว ้ ณ  โอกาสน้ีดว้ย 
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บทคดัย่อ 
 
บทน า 

งานวจิยัฉบบัน้ี ไดน้ าเสนอแนวคิดในการประดิษฐชุ์ดหุ่นยนตผ์า่ตดัมดลูกทางช่องคลอด 
เพ่ือช่วยเหลือและทดแทนแพทย ์ในระหวา่งการผา่ตดัมดลูกทางช่องคลอด 

ชุดหุ่นยนตผ์่าตดัดงักล่าวประกอบดว้ยหุ่นยนตข์นาดเล็กจ านวน 3 ตวั ท างานร่วมกนั 
หุ่นยนตท์ั้ง 3 ประกอบดว้ย  

(1) หุ่นยนตต์ดัเอน็ยดึมดลูกและหลอดเลือดมดลูก 
(2) หุ่นยนตต์ดัแบ่งมดลูก 
(3) หุ่นยนตเ์ยบ็ยอดช่องคลอด 

หุ่นยนตท์ั้งหมดจะประกอบกนัและมีขนาดเลก็พอท่ีจะอยูภ่ายในช่องคลอด การควบคุม
การเคล่ือนไหวของขอ้ต่อหุ่นยนต์จะได้รับการแรงส่งจากลวดสลิงซ่ึงส่งก าลงัจากมอเตอร์
ภายนอกร่างกาย  

การวิจยัคร้ังน้ีไดป้ระดิษฐ์ตน้แบบหุ่นยนตต์วัท่ี 1 และ 2 ข้ึน จากนั้นท าการศึกษาการ
ท างานเบ้ืองตน้กบัวสัดุจ าลอง 

 
ผลการศึกษา 

 การทดสอบการท างานของหุ่นยนตต์วัท่ี 1 และ2 ในวสัดุจ าลอง ใหผ้ลการศึกษา ดงัน้ี 
(1) การศึกษาผลการหนีบและคลายเน้ือสุกรช าแหละสดของหุ่นยนตต์ดัเอน็ยดึมดลูกและ

หลอดเลือดมดลูก พบวา่ใหผ้ลไม่แตกต่างจาก วธีิหนีบและคลายโดยใชอุ้ปกรณ์การผา่ตดัทัว่ไป 
(2) การทดลองศึกษาการตดัแบ่งผลไมส้ด โดยหุ่นยนต์ตดัแบ่งมดลูก ยงัให้ผลการ

ทดสอบไม่เป็นท่ีน่าพอใจ จะตอ้งท าการทบทวน ดดัแปลงและแกไ้ขต่อไป 
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บทสรุปและข้อเสนอแนะ 
แนวคิดในการประดิษฐ์ชุดหุ่นยนตผ์า่ตดัมดลูกทางช่องคลอด ซ่ึงประกอบดว้ยหุ่นยนต์

ขนาดเลก็จ านวน 3 ตวั โดยหุ่นยนตต์วัท่ี 1 และ 2 ไดรั้บการประดิษฐ์และศึกษาการท างาน
เบ้ืองตน้ จากน้ีไปจะไดแ้กไ้ขส่วนท่ียงับกพร่องจาก นั้นน าหุ่นยนต์ทั้งสองมาประกบกนัและ
สร้างระบบควบคุม ท าการสร้างหุ่นยนตต์วัท่ีสามและทดสอบการท างาน คณะผูว้ิจยัหวงัว่าจะ
สามารถท าการวิจยัและประดิษฐ์จนกระทัง่หุ่นยนต์สามารถท าการผ่าตดัมดลูกทางช่องคลอด
ก่ึงอตัโนมติัไดจ้ริง 
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Abstract 
 

The design concept of a novel vaginal hysterectomy robot which is composed of 
three compound robots is discussed. The results of in vitro mechanical evaluation of the first 
two prototypes are reported and ideas for future development discussed. 

 
The compound vaginal hysterectomy robot is composed of three small robots 

working simultaneously; ligaments and vessels cutting, uterine bisecting and vaginal cuff 
sealing robots. The mechanical joints were located in a common body with motions controlled 
by external moving slings. 

 
In this paper, we reported our tests of two prototypes of a vaginal hysterectomy 

robot which are designed to perform the procedures of the traditional vaginal hysterectomy. 
The experiments showed no different in gripping power between traditional method and 
robotic power. However, the bisection processes need to be revised and re-evaluated. 

 
In further work, the prototype of the third robot will be produced. Then, the first 

and second robots will be combined with it to investigate the compound device’s functioning 
and control system. Finally, we hope to develop the vaginal hysterectomy robot so as to 
miniaturize it. We also hope to give it augmented reality and create a semiautomatic robot. 
 

Keywords: Surgical robot; Medical robot; Hysterectomy robot. 
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Table 1. The gripping test compared between the robotic chelicerae    9 
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Fig.1. Diagram showed  a compound vaginal hysterectomy robot    5 
 
Fig.2. The right and left chelicerae of the scorpion- like robot were able to grip and  6 
           manipulate the ligaments and vessels at parametrium. (black arrow)  
 
Fig.3.  A Dynastes Hercules-like robot was designed to manipulate and cut the uterus 7  
           simultaneously with the work of the first robot. During the large uterine  
           operation this robot can bisect the uterus using  a cutting saw inside the  
           sulcus. (arrow) 
 
Fig.4.  Vaginal cuff sealing robot.        8 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 


