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(57)摘要

一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手

托架机构，属于医疗系统控制台领域。两个扶手

架分设在腹腔镜手术系统控制台的座椅的左右

两侧，两个扶手架之间通过连接板连接，每个扶

手架下端与支撑座铰接，每个扶手架里侧面固定

有一个安装座，每个安装座上固定有一个单轴驱

动器，每个单轴驱动器上的滑块与托架安装板固

定连接，每个转件的垂直轴转动安装在对应的托

架安装板上，每个转件的水平轴上转动安装有扶

手托架，两个电动推杆均倾斜设置，两个电动推

杆尾端均与座椅的基座铰接，两个电动推杆的执

行端分别与对应的扶手架铰接。本实用新型主要

应用于腹腔镜手术系统的新布局形式的控制台

上，可实现扶手调节功能，能够缓解医生在腹腔

镜手术中的疲劳感。
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1.一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构，其特征在于，所述的应用于腹

腔镜手术系统控制台的扶手托架机构包括连接板(9)、两个单轴驱动器(1)、两个扶手托架

(2)、两个支撑座(10)、两个转件(3)、两个托架安装板(4)、两个安装座(5)、两个扶手架(6)

及两个电动推杆(11)；

所述的两个扶手架(6)分设在腹腔镜手术系统控制台的座椅(7)的左右两侧，所述的两

个扶手架(6)之间通过连接板(9)连接，所述的连接板(9)位于所述的座椅(7)后侧，每个扶

手架(6)下端与支撑座(10)铰接，每个扶手架(6)里侧面固定有一个安装座(5)，每个所述的

安装座(5)上固定有一个单轴驱动器(1)，每个所述的单轴驱动器(1)上的滑块与托架安装

板(4)固定连接，每个所述的转件(3)的垂直轴转动安装在对应的托架安装板(4)上，每个转

件(3)的水平轴上转动安装有扶手托架(2)，两个单轴驱动器(1)作为两个扶手托架(2)前后

运动的动力源，两个所述的电动推杆(11)均倾斜设置，两个电动推杆(11)尾端均与座椅(7)

的基座(8)铰接，两个电动推杆(11)的执行端分别与对应的扶手架(6)铰接，两个电动推杆

(11)作为两个扶手托架(2)俯仰运动的动力源。

2.根据权利要求1所述的一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构，其特征

在于：每个所述的托架安装板(4)上均设有安装孔，每个所述的转件(3)的垂直轴设置在对

应的托架安装板(4)的安装孔内，每个转件(3)的垂直轴与对应的托架安装板(4)的安装孔

之间设置有阻尼件一；每个所述的转件(3)的垂直轴与对应的托架安装板(4)阻尼转动连

接，两个所述的扶手托架(2)均为长方体，两个扶手托架(2)内的中部沿长度方向均设有安

装孔，每个转件(3)的水平轴设置在对应的扶手托架(2)的安装孔内，每个转件(3)的水平轴

与对应的扶手托架(2)的安装孔之间设置有阻尼件二，每个转件(3)的水平轴与对应的扶手

托架(2)阻尼转动连接。

3.根据权利要求2所述的一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构，其特征

在于：所述的阻尼件一和阻尼件二均为弹性圈。

4.根据权利要求1、2或3所述的一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构，其

特征在于：所述的转件(3)包括垂直轴、水平轴和过渡连接体，所述的垂直轴一端以及水平

轴一端均与过渡连接体转动连接。
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一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构

技术领域

[0001] 本实用新型属于医疗系统控制台领域，具体涉及一种应用于腹腔镜手术系统控制

台的扶手托架机构。

背景技术

[0002] 腹腔镜手术是现代高科技医疗技术用电子、光学等先进技术原理来完成的手术，

它具有创伤小、并发症少，安全、康复快的特点，在治疗外科疾病中的作用已越来越受到人

们的瞩目。由于腹腔镜手术是一种高精端手术，依照目前市场上的控制台布局形式，出于对

手术操作的安全性考虑，需要医生长期长时间保持一种姿势进行手术，容易引起疲劳。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的在于提供一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构，

该扶手托架机构应用于腹腔镜手术系统的新布局形式的控制台上，可实现扶手调节功能，

能够缓解医生在腹腔镜手术中的疲劳感。

[0004] 为实现上述目的，本实用新型采取的技术方案是：

[0005] 一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构，所述的应用于腹腔镜手术系

统控制台的扶手托架机构包括连接板、两个单轴驱动器、两个扶手托架、两个支撑座、两个

转件、两个托架安装板、两个安装座、两个扶手架及两个电动推杆；

[0006] 所述的两个扶手架分设在腹腔镜手术系统控制台的座椅的左右两侧，所述的两个

扶手架之间通过连接板连接，所述的连接板位于所述的座椅后侧，每个扶手架下端与支撑

座铰接，每个扶手架里侧面固定有一个安装座，每个所述的安装座上固定有一个单轴驱动

器，每个所述的单轴驱动器上的滑块与托架安装板固定连接，每个所述的转件的垂直轴转

动安装在对应的托架安装板上，每个转件的水平轴上转动安装有扶手托架，两个单轴驱动

器作为两个扶手托架前后运动的动力源，两个所述的电动推杆均倾斜设置，两个电动推杆

尾端均与座椅的基座铰接，两个电动推杆的执行端分别与对应的扶手架铰接，两个电动推

杆作为两个扶手托架俯仰运动的动力源。

[0007] 本实用新型相对于现有技术的有益效果是：

[0008] 在控制台的使用过程中，扶手托架作为腹腔镜手术时医生操作主手时的手臂支

撑，当医生调整座椅至舒适状态后，开始调整扶手托架，先将左右两侧的扶手托架向前调

整，之后再旋转90°，最后再根据医生的需求调整扶手托架前后位置至舒适状态。开始操作

主手，在操作主手的过程中，扶手托架可以随医生执行不同的动作而进行上下翻转，始终保

证手臂支撑在扶手托架的平面上，保证手臂舒适。因此，该机构能够实现扶手的调节(扶手

的俯仰，托架的前后调节、翻转调节)功能，能够缓解医生在腹腔镜手术中的疲劳感。

[0009] 综上，本实用新型可以满足腹腔镜手术时，医生在不同情况下的需求，该机构不仅

适用于医疗设备领域，还能广泛的应用到其他行业中。
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附图说明

[0010] 图1为本实用新型的一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构的轴测图

一；

[0011] 图2为图1的A处局部放大图；

[0012] 图3为图1的B处局部放大图；

[0013] 图4为图1的C处局部放大图；

[0014] 图5为本实用新型的一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构使用状态

的轴测图；

[0015] 图6为本实用新型的一种应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构的轴测图

二。

[0016] 图中各部件符号说明如下：

[0017] 单轴驱动器1、扶手托架2、转件3、托架安装板4、安装座5、扶手架6、座椅7、基座8、

连接板9、支撑座10、电动推杆11。

具体实施方式

[0018] 为了更好的理解本实用新型专利的方案，结合附图对本实用新型的技术方案作进

一步的说明，但并不局限于此，凡是对本实用新型技术方案进行修改或者等同替换，而不脱

离本实用新型技术方案的精神和范围，均应涵盖在本实用新型的保护范围中。

[0019] 具体实施方式一：如图1-图6所示，本实施方式披露了一种应用于腹腔镜手术系统

控制台的扶手托架机构，所述的应用于腹腔镜手术系统控制台的扶手托架机构包括连接板

9、两个单轴驱动器1、两个扶手托架2、两个支撑座10、两个转件3、两个托架安装板4、两个安

装座5、两个扶手架6及两个电动推杆11；

[0020] 所述的两个扶手架6分设在腹腔镜手术系统控制台的座椅7的左右两侧，所述的两

个扶手架6之间通过连接板9连接，所述的连接板9位于所述的座椅7后侧，每个扶手架6下端

与支撑座10(通过销轴)铰接，每个扶手架6里侧面(通过螺钉)固定有一个安装座5，每个所

述的安装座5上(通过螺钉)固定有一个单轴驱动器1，每个所述的单轴驱动器1上的滑块与

托架安装板4固定连接，每个所述的转件3的垂直轴转动安装在对应的托架安装板4上(即垂

直轴可沿本身轴线做回转运动)，每个转件3的水平轴上转动安装有扶手托架2(即扶手托架

2可绕水平轴轴线做回转运动)，两个单轴驱动器1作为两个扶手托架2前后运动的动力源，

两个所述的电动推杆11均倾斜设置，两个电动推杆11尾端均与座椅7的基座8铰接(座椅7固

定在基座8上，为现有技术)，两个电动推杆11的执行端分别与对应的扶手架6铰接，两个电

动推杆11作为两个扶手托架2俯仰运动的动力源。

[0021] 具体实施方式二：如图1所示，本实施方式是对具体实施方式一作出的进一步说

明，每个所述的托架安装板4上均设有安装孔，每个所述的转件3的垂直轴设置在对应的托

架安装板4的安装孔内，每个转件3的垂直轴与对应的托架安装板4的安装孔之间设置有阻

尼件一；每个所述的转件3的垂直轴与对应的托架安装板4阻尼转动连接，两个所述的扶手

托架2均为长方体，两个扶手托架2内的中部沿长度方向均设有安装孔，每个转件3的水平轴

设置在对应的扶手托架2的安装孔内，每个转件3的水平轴与对应的扶手托架2的安装孔之

间设置有阻尼件二，每个转件3的水平轴与对应的扶手托架2阻尼转动连接。本实施方式能
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够保证扶手托架2在左右回转和上下翻转过程中运动平稳、无噪声。

[0022] 具体实施方式三：本实施方式是对具体实施方式二作出的进一步说明，所述的阻

尼件一和阻尼件二均为弹性圈(譬如硅胶圈)。

[0023] 具体实施方式四：如图1所示，本实施方式是对具体实施方式一、二或三作出的进

一步说明，所述的转件3包括垂直轴、水平轴和过渡连接体，所述的垂直轴一端以及水平轴

一端均与过渡连接体转动连接，垂直轴和水平轴分别通过轴承与过渡连接体转动连接。

[0024] 工作原理：该机构通过单轴驱动器1上的滑块带动扶手托架2进行前后运动，由于

单轴驱动器1内置电机，所以做为前后运动的动力源。扶手托架2通过转件3的垂直轴，实现

扶手托架2的左右旋转动作，扶手托架2通过转件3的水平轴实现扶手托架2的上下翻转运

动，转件3与扶手托架2之间的转动连接结构为阻尼结构，保证在手术过程中扶手托架2始终

随着医生手臂进行上下翻转。

[0025] 本实用新型主要应用于医疗设备操作控制台，该扶手托架2有3个自由度，可前后

调节位置，左右旋转，上下翻转；满足医生在进行操作时不同位置不同姿态的需求。
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图4
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图6
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