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一种携带内窥镜的微创手术机器人装置

(57)摘要

本实用新型属于微创手术技术领域，具体涉

及一种携带内窥镜的微创手术机器人装置，包括

微创机器手臂1，所述微创机器手臂1设有连接柱

11，所述微创机器手臂1设有机械臂控制器12，所

述微创机器手臂1设有电子元件保护壳13，所述

电子元件保护壳13与微创机器手臂1通过螺丝一

14相连接，所述微创机器手臂1设有伸缩连接杆

2，所述微创机器手臂1设有伸缩杆控制器21，所

述伸缩杆控制器21与微创机器手臂1通过螺丝二

22相连接，所述伸缩连接杆2设有手术夹钳23，所

述伸缩连接杆2设有窥镜探头24。
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1.一种携带内窥镜的微创手术机器人装置，包括微创机器手臂（1），其特征在于：所述

微创机器手臂（1）设有连接柱（11），所述微创机器手臂（1）设有机械臂控制器（12），所述微

创机器手臂（1）设有电子元件保护壳（13），所述电子元件保护壳（13）与微创机器手臂（1）通

过螺丝一（14）相连接，所述微创机器手臂（1）设有伸缩连接杆（2），所述微创机器手臂（1）设

有伸缩杆控制器（21），所述伸缩杆控制器（21）与微创机器手臂（1）通过螺丝二（22）相连接，

所述伸缩连接杆（2）设有手术夹钳（23），所述伸缩连接杆（2）设有窥镜探头（24）。

2.根据权利要求1所述的一种携带内窥镜的微创手术机器人装置，其特征在于：所述窥

镜探头（24）位于手术夹钳（23）中部。

3.根据权利要求1所述的一种携带内窥镜的微创手术机器人装置，其特征在于：窥镜探

头（24）为橡胶材质。
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一种携带内窥镜的微创手术机器人装置

技术领域

[0001] 本实用新型属于微创手术技术领域，具体涉及一种携带内窥镜的微创手术机器人

装置。

背景技术

[0002] 微创手术是指在人体上通过一个最低限度的小口进行手术的装置，  该微创手术

借助于视觉图像设备及先进的手术器械进行微创手术或进行诊断，但现有的微创手术机器

不能够更好更加方便的进行拆卸，或使用时体积过大，不便使用，也不方便对手术器械的安

装。

实用新型内容

[0003] 针对上述背景技术所提出的问题，本实用新型的目的是：旨在提供一种携带内窥

镜的微创手术机器人装置。为实现上述技术目的，本实用新型采用的技术方案如下：

[0004] 一种携带内窥镜的微创手术机器人装置，包括微创机器手臂，所述微创机器手臂

设有连接柱，所述微创机器手臂设有机械臂控制器，所述微创机器手臂设有电子元件保护

壳，所述电子元件保护壳与微创机器手臂通过螺丝一相连接，所述微创机器手臂设有伸缩

连接杆，所述微创机器手臂设有伸缩杆控制器，所述伸缩杆控制器与微创机器手臂通过螺

丝二相连接，所述伸缩连接杆设有手术夹钳，所述伸缩连接杆设有窥镜探头。

[0005] 采用本实用新型技术方案，在使用一种携带内窥镜的微创手术机器人装置时，微

创机械手臂会通过伸缩连接杆将窥镜探头和手术夹钳送至需要微创手术的位置，送达后，

窥镜探头会通过对窥镜管道的伸缩进行诊断，诊断完毕后，手术夹钳便会开始进行微创手

术操作。

[0006] 进一步限定，所述窥镜探头位于手术夹钳中部，这样的设计可以减小窥镜探头占

用面积及保护窥镜探头。

[0007] 进一步限定，窥镜探头为橡胶材质，这样的设计，可以更加环保且防止造成人体污

染。

附图说明

[0008] 本实用新型可以通过附图给出的非限定性实施例进一步说明；

[0009] 图1为本实用新型一种携带内窥镜的微创手术机器人装置实施例的立体结构示意

图；

[0010] 图2为本实用新型一种携带内窥镜的微创手术机器人装置实施例的正视结构示意

图；

[0011] 图3为本实用新型一种携带内窥镜的微创手术机器人装置实施例的剖视结构示意

图；

[0012] 主要元件符号说明如下：
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[0013] 微创机器手臂1，连接柱11，机械臂控制器12，电子元件保护壳13，螺丝一14，伸缩

连接杆2，伸缩杆控制器21，螺丝二22，手术夹钳23，窥镜探头24。

具体实施方式

[0014] 为了使本领域的技术人员可以更好地理解本实用新型，下面结合附图和实施例对

本实用新型技术方案进一步说明。

[0015] 如图1-图3所示，本实用新型的一种携带内窥镜的微创手术机器人装置，包括微创

机器手臂1，所述微创机器手臂1设有连接柱11，所述微创机器手臂1设有机械臂控制器12，

所述微创机器手臂1设有电子元件保护壳13，所述电子元件保护壳13与微创机器手臂1通过

螺丝一14相连接，所述微创机器手臂1设有伸缩连接杆2，所述微创机器手臂1设有伸缩杆控

制器21，所述伸缩杆控制器21与微创机器手臂1通过螺丝二22相连接，所述伸缩连接杆2设

有手术夹钳23，所述伸缩连接杆2设有窥镜探头24。

[0016] 优选，所述窥镜探头24位于手术夹钳23中部，这样的设计可以减小窥镜探头占用

面积及保护窥镜探头。

[0017] 优选，窥镜探头24为橡胶材质，这样的设计，可以更加环保且防止造成人体污染。

[0018] 上述实施例仅示例性说明本实用新型的原理及其功效，而非用于限制本实用新

型。任何熟悉此技术的人士皆可在不违背本实用新型的精神及范畴下，对上述实施例进行

修饰或改变。因此，凡所属技术领域中具有通常知识者在未脱离本实用新型所揭示的精神

与技术思想下所完成的一切等效修饰或改变，仍应由本实用新型的权利要求所涵盖。
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专利名称(译) 一种携带内窥镜的微创手术机器人装置

公开(公告)号 CN210903334U 公开(公告)日 2020-07-03

申请号 CN201921172981.2 申请日 2019-07-24

[标]发明人 蔡霞

发明人 蔡霞
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外部链接 SIPO

摘要(译)

本实用新型属于微创手术技术领域，具体涉及一种携带内窥镜的微创手
术机器人装置，包括微创机器手臂1，所述微创机器手臂1设有连接柱
11，所述微创机器手臂1设有机械臂控制器12，所述微创机器手臂1设有
电子元件保护壳13，所述电子元件保护壳13与微创机器手臂1通过螺丝一
14相连接，所述微创机器手臂1设有伸缩连接杆2，所述微创机器手臂1设
有伸缩杆控制器21，所述伸缩杆控制器21与微创机器手臂1通过螺丝二
22相连接，所述伸缩连接杆2设有手术夹钳23，所述伸缩连接杆2设有窥
镜探头24。
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