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基于内窥镜的微创手术机器人

(57)摘要

本实用新型属于医疗器械技术领域，提供了

一种基于内窥镜的微创手术机器人，包括医生主

控制装置、手术机架以及成像处理设备，手术机

架包括机架主体(1)和架下空间(2)；机架主体

(1)包括水平控制背板(3)和数量大于1个的设备

柱(4)，位于各设备柱(4)下方一端均安装有承载

基座(5)，水平控制背板(3)与各设备柱(4)上方

一端连接；机械臂(6)安装于水平控制背板(3)朝

向架下空间(2)一面的中心部位。有益效果在于：

设备整体的重心稳定；机械臂(6)工作时整体朝

向向下，机械臂(6)与水平控制背板(3)连接部位

的应力很小，保证了机械臂(6)工作时具有高度

稳定性；当设备处于非工作状态时，机械臂(6)可

自然下垂，连接部位不存在水平应力，增加装置

的使用寿命。
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1.基于内窥镜的微创手术机器人，包括医生主控制装置、手术机架以及成像处理设备，

其特征在于，所述手术机架包括机架主体(1)以及由所述机架主体(1)形成的架下空间(2)；

所述机架主体(1)包括一水平控制背板(3)和数量大于1个的设备柱(4)，位于所述各设备柱

(4)下方一端均安装有一承载基座(5)，所述水平控制背板(3)位于所述各设备柱(4)的上方

位置并与所述各设备柱(4)上方一端连接；所述架下空间(2)为所述水平控制背板(3)与所

述设备柱(4)形成的内空间；位于所述水平控制背板(3)上安装有机械臂(6)，所述机械臂

(6)安装于所述水平控制背板(3)朝向所述架下空间(2)一面的中心部位。

2.根据权利要求1所述的基于内窥镜的微创手术机器人，其特征在于，所述水平控制背

板(3)整体处于水平位置，包括空间上下分布且相互固定连接的上层设备连接板(7)以及下

层机械臂连接板(8)；位于所述上层设备连接板(7)的外缘处固定安装有若干连接件(9)，所

述设备柱(4)一一对应的通过所述连接件(9)与所述水平控制背板(3)相连接；位于所述下

层机械臂连接板(8)中心部位安装有机械臂(6)连接端口，所述机械臂(6)安装在所述机械

臂(6)连接端口上。

3.根据权利要求2所述的基于内窥镜的微创手术机器人，其特征在于，所述机械臂(6)

为6自由度机械臂(6)或7自由度机械臂(6)。

4.根据权利要求1所述的基于内窥镜的微创手术机器人，其特征在于，所述承载基座

(5)包括空间上由下至上的触地底盘(10)、支杆组件(11)以及固定平台(12)；所述触地底盘

(10)连接在所述支杆组件(11)下方，所述固定平台(12)连接在所述支杆组件(11)上方；所

述设备柱(4)固定安装在所述固定平台(12)上。

5.根据权利要求4所述的基于内窥镜的微创手术机器人，其特征在于，所述支杆组件

(11)为六足支杆组件(13)，包括上接板(14)、下接板(15)以及连接所述上接板(14)与下接

板(15)之间的子足杆(16)，所述子足杆(16)的数量为6根；所述触地底盘(10)与所述下接板

(15)固定连接，所述固定平台(12)与所述上接板(14)固定连接。

6.根据权利要求5所述的基于内窥镜的微创手术机器人，其特征在于，所述固定平台

(12)包括一连接器基座(17)，所述连接器基座(17)与所述支杆组件(11)的上接板(14)相连

接；位于所述连接器基座(17)的上方设置有双自由度连接器(18)，所述设备柱(4)通过所述

双自由度连接器(18)与所述上接板(14)连接；所述双自由度连接器(18)的两个活动范围分

别为全水平面活动范围以及上半垂直面活动范围。

7.根据权利要求1所述的基于内窥镜的微创手术机器人，其特征在于，所述承载基座

(5)和所述设备柱(4)一一对应，两者的数量均为2～4个。
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基于内窥镜的微创手术机器人

技术领域

[0001] 本实用新型属于医疗器械技术领域，涉及一种手术机器人，特别涉及到一种基于

内窥镜的微创手术机器人。

背景技术

[0002] 腹腔镜手术是一类外科手术，在手术过程中将一个长柄器械通过小切口插入患者

体内需要动手术的目标部位。与传统的开放式手术相比，腹腔镜手术能缩短恢复时间、痛苦

小、粘连少，使病人在术后能拥有更好的生活质量。但是，手动腹腔镜手术存在很多局限，包

括不能感知深度、对相机的控制不强、仪器尖端能自由转动的角度和空间有限、医生手术器

械能活动的幅度也受局限。这些局限会导致外科医生在手术过程中要忍受不自然和痛苦的

手术姿势，从而容易疲劳。

[0003] 手术机器人辅助腹腔镜手术，能让外科医生坐镇立体声控制台通过患者床边的机

器手臂实现对内窥镜手术器械的远程控制。具有代表性的微创手术机器人有达芬奇手术机

器人，达芬奇系统由三个部分组成，分别为外科医生主控制台、病人床边用于放置手术器械

的手术推车和成像处理设备。外科医生完成只针对主控制台进行操作，医生的对主控制台

装置的动作被转换成在患者体内进行的精确的、实时的机器手臂动作。

[0004] 但目前的技术存在一定缺陷。在进行一些精细化极高的外科手术，如缝合小于1毫

米的极细血管时，机械位置细微的改变即可导致手术的失败。为了避免上述问题，目前各方

面所研发出的解决方案主要集中在追求外科医生对机械臂的绝对控制精度。但却忽视了机

械由于自身结构属性而带来的问题。

[0005] 手术推车整体大致为桩形结构，大致可以包括中控部分、可移动的承载部分、高度

可调的中柱系统、机械手臂以及用于固定连接机械手臂的控制背板等。但由于所有的机械

手臂均安装于控制背面的一侧，随着各机械手臂根部转动而带来的自身整体位置改变，会

改变手术推车的重心变化，当该变化足以体现在引起装置整体出现轻微转动或震动时，则

会极大的降低设备的位置精度。另外，各机械臂一端连接控制背板，另一端安装手术医疗器

械，其状态呈现为悬空的向外伸出状，随着设备长时间使用，会引发连接处的应力改变，从

而引发机械臂在空间上的细微的位置变化。

发明内容

[0006] 本实用新型的目的在于，提供一种结构稳定的微创手术机器人，具有设备整体重

心稳定，机械臂处在待机位置连接处无应力的优点。

[0007] 为了达到上述目的，本实用新型提供了一种基于内窥镜的微创手术机器人，包括

医生主控制装置、手术机架以及成像处理设备，所述手术机架包括机架主体以及由所述机

架主体形成的架下空间；所述机架主体包括一水平控制背板和数量大于个的设备柱，位于

所述各设备柱下方一端均安装有一承载基座，所述水平控制背板位于所述各设备柱的上方

位置并与所述各设备柱上方一端连接；所述架下空间为所述水平控制背板与所述设备柱形
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成的内空间；位于所述水平控制背板上安装有机械臂，所述机械臂安装于所述水平控制背

板朝向所述架下空间一面的中心部位。

[0008] 机架主体负责具体的手术工作，手术台放置在架下空间处；承载基座负责承载整

个装置重量，设备柱用于将水平控制背板平稳的固定在架下空间的上方，即手术台位置上

方，机械臂整体向下，朝向手术台一侧。上述方案中，手术机架的重心位置大约处在中心部

位，保证装置整体平稳。在手术结束设备闲置时，机械臂可以自然下垂，从而将机械臂与水

平控制背板，两者的连接部位的弯曲应力减少到零，增加设备使用寿命。

[0009] 优选地，所述水平控制背板整体处于水平位置，包括空间上下分布且相互固定连

接的上层设备连接板以及下层机械臂连接板；位于所述上层设备连接板的外缘处固定安装

有若干连接件，所述设备柱一一对应的通过所述连接件与所述水平控制背板相连接；位于

所述下层机械臂连接板中心部位安装有机械臂连接端口，所述机械臂安装在所述机械臂连

接端口上。进一步优选地，所述机械臂为6自由度机械臂或7自由度机械臂。在本优选方案

中，上层设备连接板主要用于固定除机械臂之外的其他部件，如电线、控制器等元器件，而

下层机械臂连接板只供机械臂安装使用。如此结构可以使得机械臂与其他设备元器件相对

分离，不仅保证了各部件之间的最佳布置结构，又能保证元器件不暴露在架下空间一侧而

防止了液体飞溅对其的侵害。

[0010] 优选地，所述承载基座包括空间上由下至上的触地底盘、支杆组件以及固定平台；

所述触地底盘连接在所述支杆组件下方，所述固定平台连接在所述支杆组件上方；所述设

备柱固定安装在所述固定平台上。功能性良好的触地底盘可以应对各种地面情况，保证整

体设备平稳。固定平台的作用在于使保证设备杆的位置稳定。支杆组件的作用在于承接位

于下方的触地底盘以及位于上方的固定平台，在具体设计时，可以根据需要设计为高低是

否可调结构。进一步优选地，所述支杆组件为六足支杆组件，包括上接板、下接板以及连接

所述上接板与下接板之间的子足杆，所述子足杆的数量为6根；所述触地底盘与所述下接板

固定连接，所述固定平台与所述上接板固定连接。将支杆组件设计成六足支杆组件，利用其

结构高度稳定的特性，使得设备可靠性大大增强。再进一步优选地，所述固定平台包括一连

接器基座，所述连接器基座与所述支杆组件的上接板相连接；位于所述连接器基座的上方

设置有双自由度连接器，所述设备柱通过所述双自由度连接器与所述上接板连接；所述双

自由度连接器的两个活动范围分别为全水平面活动范围以及上半垂直面活动范围。双自由

度连接器可以保证上部连接的设备柱在理论上，不仅可以围绕自身旋转，同时还可以根据

需要垂直摆动。如此设计，不仅可以保证水平控制平台位置可调，并且还可根据具体需要，

设计成能够对意外震动进行对冲，以保证整体装置平稳。

[0011] 优选地，所述承载基座和所述设备柱一一对应，两者的数量均为2～4  个。

[0012] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果在于：

[0013] 设备整体的重心稳定；机械臂工作时整体朝向向下，机械臂与水平控制背板连接

部位的应力很小，保证了机械臂工作时具有高度稳定性；当设备处于非工作状态时，机械臂

可自然下垂，连接部位不存在水平应力，增加装置的使用寿命。

附图说明

[0014] 图1为本实用新型的一种基于内窥镜的微创手术机器人的立体结构示意图。
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[0015] 图2为基于内窥镜的微创手术机器人的正面结构示意图。

[0016] 图3为本实用新型的另一种基于内窥镜的微创手术机器人的立体结构示意图。

[0017] 其中：1、机架主体；2、架下空间；3、水平控制背板；4、设备柱；  5、承载基座；6、机械

臂；7、上层设备连接板；8、下层机械臂连接板；  9、连接件；10、触地底盘；11、支杆组件；12、

固定平台；13、六足支杆组件；14、上接板；15、下接板；16、子足杆；17、连接器基座；18、双自

由度连接器。

具体实施方式

[0018] 实施例1

[0019] 参照图1，本实施例介绍了一种基于内窥镜的微创手术机器人，1、包括医生主控制

装置、手术机架以及成像处理设备，手术机架包括机架主体  1以及由机架主体1形成的架下

空间2；机架主体1包括一水平控制背板3  和4个的设备柱4，位于各设备柱4下方一端均安装

有一承载基座5，水平控制背板3位于各设备柱4的上方位置并与各设备柱4上方一端连接；

架下空间2为水平控制背板3与设备柱4形成的内空间；位于水平控制背板3上安装有机械臂

6，机械臂6安装于水平控制背板3朝向架下空间2  一面的中心部位。水平控制背板3整体处

于水平位置，包括空间上下分布且相互固定连接的上层设备连接板7以及下层机械臂连接

板8；位于上层设备连接板7的外缘处固定安装有若干连接件9，设备柱4一一对应的通过连

接件9与水平控制背板3相连接；位于下层机械臂连接板8中心部位安装有机械臂6连接端

口，机械臂6安装在机械臂6连接端口上。机械臂  6为7自由度机械臂6。承载基座5包括空间

上由下至上的触地底盘10、支杆组件11以及固定平台12；触地底盘10连接在支杆组件11下

方，固定平台12连接在支杆组件11上方；设备柱4固定安装在固定平台12上。

[0020] 实施例2

[0021] 本实施例结构与实施例1大致相同，不同点在于，支杆组件11为六足支杆组件13，

包括上接板14、下接板15以及连接上接板14与下接板  15之间的子足杆16，子足杆16的数量

为6根；触地底盘10与下接板15 固定连接，固定平台12与上接板14固定连接。固定平台12包

括一连接器基座17，连接器基座17与支杆组件11的上接板14相连接；位于连接器基座17的

上方设置有双自由度连接器18，设备柱4通过双自由度连接器18与上接板14连接；双自由度

连接器18的两个活动范围分别为全水平面活动范围以及上半垂直面活动范围。

[0022] 实施例3

[0023] 本实施例与实施例1大致相同，不同点在于，承载基座5和设备柱4  的数量均为2

个。
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图1
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图2
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图3
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专利名称(译) 基于内窥镜的微创手术机器人

公开(公告)号 CN208511176U 公开(公告)日 2019-02-19

申请号 CN201720833863.6 申请日 2017-07-10

[标]申请(专利权)人(译) 佛山市碧盈医疗器材有限公司

申请(专利权)人(译) 佛山市碧盈医疗器材有限公司

当前申请(专利权)人(译) 佛山市碧盈医疗器材有限公司

[标]发明人 曾文彬

发明人 曾文彬

IPC分类号 A61B34/30 A61B17/00

代理人(译) 黄浩威

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本实用新型属于医疗器械技术领域，提供了一种基于内窥镜的微创手术
机器人，包括医生主控制装置、手术机架以及成像处理设备，手术机架
包括机架主体(1)和架下空间(2)；机架主体(1)包括水平控制背板(3)和数
量大于1个的设备柱(4)，位于各设备柱(4)下方一端均安装有承载基座
(5)，水平控制背板(3)与各设备柱(4)上方一端连接；机械臂(6)安装于水
平控制背板(3)朝向架下空间(2)一面的中心部位。有益效果在于：设备整
体的重心稳定；机械臂(6)工作时整体朝向向下，机械臂(6)与水平控制背
板(3)连接部位的应力很小，保证了机械臂(6)工作时具有高度稳定性；当
设备处于非工作状态时，机械臂(6)可自然下垂，连接部位不存在水平应
力，增加装置的使用寿命。
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