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(57)摘要

一种内窥镜机械臂移动车用驻车结构，其特

征是它包括四个中控脚轮（11），中控脚轮（11）的

移动和驻车受控于中控刹车解刹踏板（12）和中

控刹车踏板（13）。本实用新型有利于实现医疗车

与机械臂的有机结合，有利于提高机械臂的灵活

性和租用范围。
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1.一种内窥镜机械臂移动车用驻车结构，其特征是它包括四个中控脚轮（11），中控脚

轮（11）的移动和驻车受控于中控刹车解刹踏板（12）和中控刹车踏板（13）；所述的中控刹车

踏板（13）安装在前刹车踏板轴（1301）上，中控刹车解刹踏板（12）安装在解刹踏板轴（1201）

上，前刹车踏板轴（1301）上安装有同步转动的刹车连接板（1302），解刹踏板轴（1201）上安

装有同步转动的解刹连接板（1202），刹车连接板（1302）和解刹连接板（1202）通过刹车滑动

拨销（1303）枢接相连；所述的解刹踏板轴（1201）的两端各连接有一个前万向联轴器

（1101），两个前万向联轴器（1101）通过各自的前脚轮中控刹车轴（1102）与对应的中空脚轮

（11）的驻车控制件相连实现刹车或解刹车；在解刹踏板轴（1201）的中间还安装有同步转动

的前连接片（1203），前连接片（1203）通过连杆（1204）与后刹车踏板轴（1304）上固定安装的

后连接片（1205）相连，后刹车踏板轴（1304）的两端各连接有一个后万向联轴器（1103），每

个后万向联轴器（1103）均通过各自的后脚轮中控刹车轴（1104）与两个后脚轮（11）的驻车

控制件相连实现同步的刹车或解刹车。

2.根据权利要求1所述的内窥镜机械臂移动车用驻车结构，其特征是中控刹车踏板

（13）带动前刹车踏板轴（1301）和刹车连接板（1302）同步转动，刹车连接板（1302）通过刹车

滑动拨销（1303）带动解刹连接板（1202）转动，解刹连接板（1202）带动解刹踏板轴（1201）转

动，解刹踏板轴（1201）带动前万向联轴器（1101）和前连接片（1203）转动，前万向联轴器

（1101）带动前脚轮中控刹车轴（1102）转动，从而实现二个前中控脚轮驻车制动，与此同时，

前连接片（1203）通过连杆（1204）推动后连接片（1205）转动，后连接片（1205）推动后刹车踏

板轴（1304）转动，后刹车踏板轴（1304）带动后万向联轴器（1103）转动，后万向联轴器

（1103）带动各自的后脚轮中控刹车轴（1104）转动，从而实现对两个后中控脚轮的制动，制

动结束时，中控刹车踏板（13）处于低位，中空刹车解刹踏板（12）处于高位；当需要移动整个

装置时，再用脚踏下中空刹车解刹踏板（12）使向移向低位，中空刹车解刹踏板（12）带动前

脚轮中控刹车轴（1102）反向转动，从而带动两端的前万向联轴器（1101）反向转动，前万向

联轴器（1101）带动前脚轮中控刹车轴（1102）反向转动，实现解除刹车，与此同时，前脚轮中

控刹车轴（1102）上安装的解刹连接板（1202）通过刹车滑动拨销（1303）带动刹车连接板

（1302）反向转动，刹车连接板（1302）带动前刹车踏板轴（1301）反向转动，从而带动中控刹

车踏板（13）抬起到高位，与此同时，解刹踏板轴（1201）上安装的前连接片（1203）通过连杆

（1204）拉动后连接片（1205）反向转动，后连接片（1205）带动后刹车踏板轴（1304）反向转

动，后刹车踏板轴（1304）带动后万向联轴器（1103）反向转动，后万向联轴器（1103）带动各

自的后脚轮中控刹车轴（1104）反向转动，从而实现对两个后中控脚轮的制动解除。
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内窥镜机械臂移动车用驻车结构

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种医疗设备，尤其是一种机械臂治疗车，具体地说是一种内窥

镜机械臂移动车用驻车结构。

背景技术

[0002] 众所周知，内窥镜手术是一种十分高效的腹腔微创手术，在手术过程中通常需要

至少两人才能进行内窥镜手术，其中一人需要长期手持内窥镜，另一人再通过内窥镜手术

通道进行手术操作，而持镜人不仅劳动负荷大，而且其持镜角度的正确与否也直接关系到

手术是否能顺利进行，而随着机械臂技术的发展，目前已有南昌大学研制出了相应的内窥

镜机械臂，但该机械臂存在移动不便的问题，只能固定在一个地方使用，无法在手术室与病

房之间进行高效移动以适应手术需要，因此，如何将机械臂技术与目前医疗机构常用的手

术推车进行结合，提高内窥镜持镜机械臂的适用范围，提高其灵活性是当务之急。而其中最

为关键的是移动单元的设计，通过将内窥镜持镜机械臂安装在移动单元上，实现手术机器

人的全方位移动，提高手术适应性，为了保证手术过程中实现可靠驻车和手述结束后的移

动方法，因此必须设计相应的驻车结构以满足使用。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的是针对现有的内窥镜持镜机械臂移动不便的问题，设计一种将

内窥镜机械臂与医疗车相结合的内窥镜机械臂移动车用驻车结构。

[0004] 本实用新型的技术方案是：

[0005] 一种内窥镜机械臂移动车用驻车结构，其特征是它包括四个中控脚轮11，中控脚

轮11的移动和驻车受控于中控刹车解刹踏板12和中控刹车踏板13。

[0006] 所述的中控刹车踏板13安装在前刹车踏板轴1301上，中控刹车解刹踏板12安装在

解刹踏板轴1201上，前刹车踏板轴1301上安装有同步转动的刹车连接板1302，解刹踏板轴

1201上安装有同步转动的解刹连接板1202，刹车连接板1302和解刹连接板1202通过刹车滑

动拨销1303枢接相连；所述的解刹踏板轴1201的两端各连接有一个前万向联轴器1101，两

个前万向联轴器1101通过各自的前脚轮中控刹车轴1102与对应的中空脚轮11的驻车控制

件相连实现刹车或解刹车；在解刹踏板轴1201的中间还安装有同步转动的前连接片1203，

前连接片1203通过连杆1204与后刹车踏板轴1304上固定安装的后连接片1205相连，后刹车

踏板轴1304的两端各连接有一个后万向联轴器1103，每个后万向联轴器1103均通过各自的

后脚轮中控刹车轴1104与两个后脚轮11的驻车控制件相连实现同步的刹车或解刹车。

[0007] 踏下中控刹车踏板13，中控刹车踏板13带动前刹车踏板轴1301和刹车连接板1302

同步转动，刹车连接板1302通过刹车滑动拨销1303带动解刹连接板1202转动，解刹连接板

1202带动解刹踏板轴1201转动，解刹踏板轴1201带动前万向联轴器1101和前连接片1203转

动，前万向联轴器1101带动前脚轮中控刹车轴1102转动，从而实现二个前中控脚轮驻车制

动，与此同时，前连接片1203通过连杆1204推动后连接片1205转动，后连接片1205推动后刹
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车踏板轴1304转动，后刹车踏板轴1304带动后万向联轴器1103转动，后万向联轴器1103带

动各自的后脚轮中控刹车轴1104转动，从而实现对两个后中控脚轮的制动，制动结束时，中

控刹车踏板13处于低位，中空刹车解刹踏板12处于高位；当需要移动整个装置时，再用脚踏

下中空刹车解刹踏板12使向移向低位，中空刹车解刹踏板12带动前脚轮中控刹车轴1102反

向转动，从而带动两端的前万向联轴器1101反向转动，前万向联轴器1101带动前脚轮中控

刹车轴1102反向转动，实现解除刹车，与此同时，前脚轮中控刹车轴1102上安装的解刹连接

板1202通过刹车滑动拨销1303带动刹车连接板1302反向转动，刹车连接板1302带动前刹车

踏板轴1301反向转动，从而带动中控刹车踏板13抬起到高位，与此同时，解刹踏板轴1201上

安装的前连接片1203通过连杆1204拉动后连接片1205反向转动，后连接片1205带动后刹车

踏板轴1304反向转动，后刹车踏板轴1304带动后万向联轴器1103反向转动，后万向联轴器

1103带动各自的后脚轮中控刹车轴1104反向转动，从而实现对两个后中控脚轮的制动解

除。

[0008] 本实用新型的有益效果：

[0009] 本实用新型采用中控刹车脚轮，刹车操作简单、解刹方便；刹车操作有两刹车踏

板：刹车踏板和解刹踏板；踩下刹车踏板，前刹车踏板轴通过左右两三节式万向联轴器分别

带动前侧左右两前脚轮中控刹车轴转动一定角度，从而实现前轮刹车；前轮刹车的同时前

刹车踏板轴通过一传动连杆传动到后刹车踏板轴，后刹车踏板轴再通过两三节式万向联轴

器分别带动后侧左右两后脚轮中控刹车轴转动一定角度，实现了后轮刹车。

[0010] 本实用新型为实现医疗车与机械臂技术的有机结合提供了基础，有利于提高机械

臂技术在医疗行业的应用的灵活性，扩大其租用范围。

附图说明

[0011] 图1是本实用新型的驻车结构刹车状态时的传动结构示意图。

[0012] 图2是本实用新型的驻车结构解刹车时的传动结构状态示意图。

[0013] 图3是本实用新型的中控刹车与解刹车原理图。

[0014] 图4是本实用新型的驻车结构在移动底盘上的安装结构示意图。

[0015] 图3中14为内窥镜机械臂。

具体实施方式

[0016] 下面结合附图和实施例对本实用新型作进一步的说明。

[0017] 如图1-4所示。

[0018] 一种内窥镜机械臂移动车用驻车结构，它包括安装在叉形底盘1上的四个中控脚

轮11，中控脚轮11的移动和驻车受控于中控刹车解刹踏板12和中控刹车踏板13，如图3所

示。所述的中控刹车踏板13安装在前刹车踏板轴1301上，中控刹车解刹踏板12安装在解刹

踏板轴1201上，前刹车踏板轴1301上安装有同步转动的刹车连接板1302，解刹踏板轴1201

上安装有同步转动的解刹连接板1202，刹车连接板1302和解刹连接板1202通过刹车滑动拨

销1303枢接相连；所述的解刹踏板轴1201的两端各连接有一个前万向联轴器1101，两个前

万向联轴器1101通过各自的前脚轮中控刹车轴1102与对应的中空脚轮11的驻车控制件相

连实现刹车或解刹车；在解刹踏板轴1201的中间还安装有同步转动的前连接片1203，前连

说　明　书 2/3 页

4

CN 210077848 U

4



接片1203通过连杆1204与后刹车踏板轴1304上固定安装的后连接片1205相连，后刹车踏板

轴1304的两端各连接有一个后万向联轴器1103，每个后万向联轴器1103均通过各自的后脚

轮中控刹车轴1104与两个后脚轮11的驻车控制件相连实现同步的刹车或解刹车。刹车状态

如图1所示，解刹状态如图2所示。

[0019] 本实用新型的工作过程是：

[0020] 踏下中控刹车踏板13，中控刹车踏板13带动前刹车踏板轴1301和刹车连接板1302

同步转动，刹车连接板1302通过刹车滑动拨销1303带动解刹连接板1202转动，解刹连接板

1202带动解刹踏板轴1201转动，解刹踏板轴1201带动前万向联轴器1101和前连接片1203转

动，前万向联轴器1101带动前脚轮中控刹车轴1102转动，从而实现二个前中控脚轮驻车制

动，与此同时，前连接片1203通过连杆1204推动后连接片1205转动，后连接片1205推动后刹

车踏板轴1304转动，后刹车踏板轴1304带动后万向联轴器1103转动，后万向联轴器1103带

动各自的后脚轮中控刹车轴1104转动，从而实现对两个后中控脚轮的制动，制动结束时，中

控刹车踏板13处于低位，中空刹车解刹踏板12处于高位；当需要移动整个装置时，再用脚踏

下中空刹车解刹踏板12使向移向低位，中空刹车解刹踏板12带动前脚轮中控刹车轴1102反

向转动，从而带动两端的前万向联轴器1101反向转动，前万向联轴器1101带动前脚轮中控

刹车轴1102反向转动，实现解除刹车，与此同时，前脚轮中控刹车轴1102上安装的解刹连接

板1202通过刹车滑动拨销1303带动刹车连接板1302反向转动，刹车连接板1302带动前刹车

踏板轴1301反向转动，从而带动中控刹车踏板13抬起到高位，与此同时，解刹踏板轴1201上

安装的前连接片1203通过连杆1204拉动后连接片1205反向转动，后连接片1205带动后刹车

踏板轴1304反向转动，后刹车踏板轴1304带动后万向联轴器1103反向转动，后万向联轴器

1103带动各自的后脚轮中控刹车轴1104反向转动，从而实现对两个后中控脚轮的制动解

除。本实用新型的刹车与解刹车的工作原理如图3所示。

[0021] 本实用新型未涉及部分均与现有技术相同或可采用现有技术加以实现。
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图3
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