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(57)摘要

一种单孔腹腔镜机器人系统，包括镜管、微

型摄像头、冷光源和三个操作器械，所述微型摄

像头和冷光源均安装于镜管上端的管壁上，所述

镜管的内腔形成器械通道，与微型摄像头连接的

光电导线穿过预留于镜管管壁内的通道后与位

于镜管下端的集中控制器连接；与冷光源连接的

电源线穿过预留于镜管管壁内的通道后与位于

镜管下端的集中控制器连接；三个操作器械的头

部均安装于镜管上端的管壁上，控制操作器械的

多根钢丝穿过预留于镜管管壁内的通道后与位

于镜管下端的集中控制器连接。该系统内部具有

通道，能便于腹腔手术过程中辅助设备的加入，

进而能提高腹腔镜的适用范围，同时，也能使腹

腔手术过程更便捷。
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1.一种单孔腹腔镜机器人系统，包括镜管(1)、微型摄像头(2)和冷光源(3)，所述微型

摄像头(2)和冷光源(3)均安装于镜管(1)上端的管壁上，其特征在于，还包括三个操作器械

(4)，所述镜管(1)的内腔形成器械通道(7)，与微型摄像头(2)连接的光电导线穿过预留于

镜管(1)管壁内的通道后与位于镜管(1)下端的集中控制器连接；与冷光源(3)连接的电源

线穿过预留于镜管(1)管壁内的通道后与位于镜管(1)下端的集中控制器连接；

三个操作器械(4)分别安装在镜管(1)上端的左侧、右侧和后侧，所述操作器械(4)的头

部(5)通过连杆段二(10)与镜管(1)的管壁上端连接，所述连杆段二(10)的上端和下端各设

置有一处关节结构二(11)，所述头部(5)和关节结构二(11)由穿设于预留于镜管(1)管壁内

的通道中的多根钢丝(6)牵引控制，多根钢丝(6)的另一端延伸至镜管(1)的下端外部并与

集中控制器连接。

2.根据权利要求1所述的一种单孔腹腔镜机器人系统，其特征在于，所述微型摄像头

(2)与镜管(1)上端之间、冷光源(3)与镜管(1)上端之间均具有连杆段一(8)，所述连杆段一

(8)的中部均具有关节结构一(9)，关节结构一(9)由穿设于预留于镜管(1)管壁内的通道中

的钢丝牵引控制，钢丝的另一端延伸至镜管(1)的下端外部并与集中控制器连接。

3.根据权利要求1或2所述的一种单孔腹腔镜机器人系统，其特征在于，所述器械通道

(7)的内径为1-4cm。

4.根据权利要求1或2所述的一种单孔腹腔镜机器人系统，其特征在于，所述操作器械

(4)为分离钳、剪刀、电钩或持针器中的一种或两种或三种。
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一种单孔腹腔镜机器人系统

技术领域

[0001] 本发明涉及医疗器械技术领域，具体是一种单孔腹腔镜机器人系统。

背景技术

[0002] 腹腔镜是一种带有微型摄像头的器械，腹腔镜手术就是利用腹腔镜及其相关器械

进行的手术：使用冷光源提供照明，将腹腔镜镜头插入腹腔内，运用数字摄像技术使腹腔镜

镜头拍摄到的图像通过光导纤维传导至后级信号处理系统，并且实时显示在监视器上。然

后医生通过监视器屏幕上所显示患者器官的图像，对病人的病情进行分析判断，并且运用

特殊的腹腔镜器械进行手术。

[0003] 腹腔镜机器人在腹腔镜手术的基础上进一步改进为电脑控制机械手操作，现在应

用最广泛的是美国开发生产的达芬奇机器人。

[0004] 达芬奇手术机器人增加视野角度；减少手部颤动，机器人“内腕”较腹腔镜更为灵

活，能以不同角度在靶器官周围操作；较人手小，能够在有限狭窄空间工作；使术者在轻松

工作环境工作，减少疲劳更集中精力；减少参加手术人员。但是仍需要在腹部打4-5个孔。

[0005] 单孔手术机器人只需要在脐部打一个的孔，使手术更加微创，但是目前还处在研

究阶段，多以纤维镜为主，从一个孔内进入光源，摄像头和2个操作器械，很难达到完成手术

的要求，所以还没有应用到临床。

[0006] 在实际腹腔的手术过程中，可能需要临时加入一些辅助设备，但是现在的腹腔镜

中并不具有可加入辅助设备的通道，这限制了腹腔镜的适用范围，同时，也增加了腹腔手术

的难度。

发明内容

[0007] 针对上述现有技术存在的问题，本发明提供一种单孔腹腔镜机器人系统，该系统

内部具有通道，能便于腹腔手术过程中辅助设备的加入，进而能提高腹腔镜的适用范围，同

时，也能使腹腔手术过程更便捷。

[0008] 为了实现上述目的，本发明提供一种单孔腹腔镜机器人系统，包括镜管、微型摄像

头、冷光源和三个操作器械，所述微型摄像头和冷光源均安装于镜管上端的管壁上，所述镜

管的内腔形成器械通道，与微型摄像头连接的光电导线穿过预留于镜管管壁内的通道后与

位于镜管下端的集中控制器连接；与冷光源连接的电源线穿过预留于镜管管壁内的通道后

与位于镜管下端的集中控制器连接；

[0009] 三个操作器械分别安装在镜管上端的左侧、右侧和后侧，所述操作器械的头部通

过连杆段二与镜管的管壁上端连接，所述连杆段二的上端和下端各设置有一处关节结构

二，所述头部和关节结构二由穿设于预留于镜管管壁内的通道中的多根钢丝牵引控制，多

根钢丝的另一端延伸至镜管的下端外部并与集中控制器连接。

[0010] 在该技术方案中，通过使镜管内部预留有器械通道，进而可以在手术过程中通过

器械通道加入一些辅助器械，进而能提高腹腔镜的适用范围，同时，也能使腹腔手术过程更
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便捷。通过使控制操作器械的多根钢丝、与冷光源连接的电源线、与微型摄像头连接的光电

导线均穿过预留于镜管管壁内的通道后与位于镜管下端的集中控制器连接，能节省该腹腔

镜内部的器械通道内的空间，也能便于辅助器械由器械通道内通过。微型摄像头、冷光源和

操作器械均与集中控制器连接，能方便集中地控制，同时也能使整个系统更为一体化。集中

控制器内部具有信号处理器并具有显示屏，能实时地将微型摄像头所拍摄的图像进行显

示，以方便操作者及时了解病人体内的情况。连杆段二的上端和下端各设置有一处关节结

构二能方便手述过程中调节头部的角度，三个操作器械分别设置于镜管上端的左侧、右侧

和后侧，能便于通过三个操作器械的操作来实现撑开前端操作空间的目的，同时，三个操作

器械也可以相互配合完成对特定手术部分的分离或固定，从而能便于手术的开展。

[0011] 进一步，为了方便手述过程中调节微型摄像头和冷光源的角度，所述微型摄像头

与镜管上端之间、冷光源与镜管上端之间均具有连杆段一，所述连杆段一的中部均具有关

节结构一，关节结构一由穿设于预留于镜管管壁内的通道中的钢丝牵引控制，钢丝的另一

端延伸至镜管的下端外部并与集中控制器连接。

[0012] 进一步，为了保证良好的通过性，所述器械通道的内径为1-4cm。

[0013] 进一步，为了增加该系统的通用性，所述操作器械为分离钳、剪刀、电钩或持针器

中的一种或两种或三种。

附图说明

[0014] 图1是本发明撑的结构示意图。

[0015] 图中：1、镜管，2、微型摄像头，3、冷光源，4、分离钳，5、头部，6、多根钢丝，7、器械通

道，8、连杆段一，9、关节结构一，10、连杆段二，11、关节结构二。

具体实施方式

[0016] 下面结合附图对本发明作进一步说明。

[0017] 如图1所示，一种单孔腹腔镜机器人系统，包括镜管1、微型摄像头2、冷光源3和三

个操作器械4，所述微型摄像头2和冷光源3均安装于镜管1上端的管壁上，所述镜管1的内腔

形成器械通道7，与微型摄像头2连接的光电导线穿过预留于镜管1管壁内的通道后与位于

镜管1下端的集中控制器连接；与冷光源3连接的电源线穿过预留于镜管1管壁内的通道后

与位于镜管1下端的集中控制器连接；

[0018] 三个操作器械4分别安装在镜管1上端的左侧、右侧和后侧，所述操作器械4的头部

5通过连杆段二10与镜管1的管壁上端连接，所述连杆段二10的上端和下端各设置有一处关

节结构二11，所述头部5和关节结构二11由穿设于预留于镜管1管壁内的通道中的多根钢丝

6牵引控制，多根钢丝6的另一端延伸至镜管1的下端外部并与集中控制器连接。

[0019] 通过使镜管内部预留有器械通道，进而可以在手术过程中通过器械通道加入一些

辅助器械，进而能提高腹腔镜的适用范围，同时，也能使腹腔手术过程更便捷。通过使控制

操作器械的多根钢丝、与冷光源连接的电源线、与微型摄像头连接的光电导线均穿过预留

于镜管管壁内的通道后与位于镜管下端的集中控制器连接，能节省该腹腔镜内部的器械通

道内的空间，也能便于辅助器械由器械通道内通过。微型摄像头、冷光源和操作器械均与集

中控制器连接，能方便集中地控制，同时也能使整个系统更为一体化。集中控制器内部具有
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信号处理器并具有显示屏，能实时地将微型摄像头所拍摄的图像进行显示，以方便操作者

及时了解病人体内的情况。连杆段二的上端和下端各设置有一处关节结构二能方便手述过

程中调节头部的角度，三个操作器械分别设置于镜管上端的左侧、右侧和后侧，能便于通过

三个操作器械的操作来实现撑开前端操作空间的目的，同时，三个操作器械也可以相互配

合完成对特定手术部分的分离或固定，从而能便于手术的开展。

[0020] 为了方便手述过程中调节微型摄像头和冷光源的角度，所述微型摄像头2与镜管1

上端之间、冷光源3与镜管1上端之间均具有连杆段一8，所述连杆段一8的中部均具有关节

结构一9，关节结构一9由穿设于预留于镜管1管壁内的通道中的钢丝牵引控制，钢丝的另一

端延伸至镜管1的下端外部并与集中控制器连接。

[0021] 为了保证良好的通过性，所述器械通道7的内径为1-4cm。

[0022] 为了增加该系统的通用性，所述操作器械4为分离钳、剪刀、电钩或持针器中的一

种或两种或三种。

[0023] 本发明中集中控制器为现有技术，集中控制器通过钢丝控制分离钳、关节部件亦

为现有技术，因此，本申请中不再作赘述。本发明通过三个操作器械的设置，能实现该器械

前端空间的撑开或合扰，能有效提高手术过程的可控性，能更便于手术的实施，能增加手术

成功的机率。

说　明　书 3/3 页

5

CN 108175511 A

5



图1
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摘要(译)

一种单孔腹腔镜机器人系统，包括镜管、微型摄像头、冷光源和三个操
作器械，所述微型摄像头和冷光源均安装于镜管上端的管壁上，所述镜
管的内腔形成器械通道，与微型摄像头连接的光电导线穿过预留于镜管
管壁内的通道后与位于镜管下端的集中控制器连接；与冷光源连接的电
源线穿过预留于镜管管壁内的通道后与位于镜管下端的集中控制器连
接；三个操作器械的头部均安装于镜管上端的管壁上，控制操作器械的
多根钢丝穿过预留于镜管管壁内的通道后与位于镜管下端的集中控制器
连接。该系统内部具有通道，能便于腹腔手术过程中辅助设备的加入，
进而能提高腹腔镜的适用范围，同时，也能使腹腔手术过程更便捷。
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