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本发明公布了一种用智能机械臂来分开肌

肉粘连，包括：智能机械臂、固定带，其特征还在

于智能机械臂带动手臂循序渐进地做撕开肌肉

粘连的运动；所述智能机械臂，是智能机器人；所

述固定带，安装在智能机械臂上，固定人及手臂；

所述智能机械臂带动病人的有病手臂循序渐进

地做撕开肌肉粘连的运动；根据病人的粘连情

况，医生可以通过使用智能机械臂，做撕开肌肉

粘连的运动，及其准确地控制病人手臂运动的路

径、幅度、强度，从而完成对病人的康复方案，也

可以用“连割带扯”、“上下两片式撑开”、“气囊式

撑开”、“利刃割开”、“旋转刀片割开”的方法来分

开粘连的部位，在这些过程中，由于打了麻醉剂，

病人痛苦程度极大的降低。
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1.一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括：智能机械臂、固定带，其特征还在

于对手臂的运动轨迹做准确的记录；所述智能机械臂，是智能机器人的一种；所述固定带，

安装在智能机械臂上，固定人及手臂；所述对手臂的运动轨迹做准确的记录，是被动式的记

录，记录下病人好手臂的转动活动情况，也记录下病人有粘连手臂的有痛感的转动、活动情

况。

2.一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括：智能机械臂、固定带，其特征还在

于智能机械臂带动有病手臂循序渐进地做撕开肌肉粘连的运动；所述智能机械臂，是智能

机器人的一种；所述固定带，安装在智能机械臂上，固定人及手臂；所述智能机械臂带动有

病手臂循序渐进地做撕开肌肉粘连的运动，是医生对病人的康复方案，康复动作的具体实

施只是用智能机械臂来完成。

3.一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，其特征还在于增加超声波检测装置；所

述超声波检测装置，为医用探测装置，固定在智能机械臂上或被智能机械臂拿起，来探测肌

肉的粘连的准确位置。

4.一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，特征还在于增加注射装置，包括含注射

器、麻醉剂的自动注射装置、自动更换注射器装置；所述自动注射装置，是注射装置的重要

组成部分，能自动吸注射液和按程序在规定的部位自动注射规定的量，自动注射装置含注

射器、麻醉剂，注射器通常采取一次性注射器，麻醉剂为注射液；所述自动更换注射器装置，

也是自动注射装置的重要组成部分，能自动更换注射器，避免通过注射器传播疾病；所述增

加注射装置，被智能机械臂拿起，完成注射工作，由自动注射装置和自动更换注射器装置组

成。

5.一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括“小针刀”，其特征还在于智能机械

臂进行小针刀手术；所述“小针刀”，是一种医疗器械，符合国家要求，已经在全国推广；“小

针刀”的刀，前尖，供刺入皮肤，“小针刀”的刃弯而不锋利，刃弯是怕肌肉粘连处滑出刀刃，

不锋利是怕用力方向不对时，刀刃遇什么割什么，没有割开俩肌肉粘连部分，而去割断肌

肉，分开肌肉粘连的过程是个连割带扯的过程，“小针刀”的中空并通出刀柄外，是供流出血

或注入药液，刀柄内有贯穿的连接管，一端连接刀刃，另一端是出血口或注药口；小针刀被

智能机械臂拿起，能进行小针刀手术工作；所述智能机械臂进行小针刀手术，“小针刀”有其

独特的医疗方式，是运用智能机械臂代替医生来做小针刀手术；医生设定好智能机械臂的

运动轨迹，把医生对病人的手术转换由智能机械臂来自动完成。

6.根据权利要求5，边手术边用超声波探测，探测粘连部分的变化和刀刃的位置变化。

7.根据权利要求5，“小针刀”的刀保持，前尖，刃弯而不锋利，中空并通出刀柄外，刀柄

内有贯穿的连接管，但在形状和结构上要发生改变，以适应智能机械臂做小针刀手术。

8.根据权利要求5，设定好不同粘连部位人的辅助动作，因为肩、臂、手的动作，决定相

关肌肉的松紧度，肌肉适当的松紧度对手术最有利。

9.根据权利要求5，智能机械臂是按医生的手术程序进行手术；医生的手术程序，是根

据病人的实际粘连位置、身体状态、能接受手术程度并与手术预案程序相结合来制定；手术

程序包括：根据粘连部位确定使用哪种小针刀和小针刀的进刀位置、角度、深度、运行轨迹

程序。

10.一种用智能机械臂来分开肌肉粘连，其特征还在于它的用途，用途一，根据权利要
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求（1）、（4）、（6）、（9）在康复领域，用本技术方案，完成循序渐进进行筋腱、肌肉或其他组织

的拉伸性康复；用途二，根据权利要求（6）、（9）、（13）在粘连领域，用本技术方案，还可以通

过微创来达到拉开、撕开、割开各种粘连目的。
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一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置

技术领域

[0001] 本发明涉及医疗器械领域，特别是涉及一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装

置。

背景技术

[0002] 五十肩是老年人的多发病，其病理大部分是肩部、臂部肌肉及相关肌肉发生了粘

连，如何撕开粘连，是一个重要的医疗目的。以前为了达到这个目的，基本采取的方法为吃

药、敷药，辅助手段是按摩。

[0003] 其他比较有效的手段也有两个，一个是需要病人自己锻炼，通过锻炼撕开粘连部

位，不过好痛好痛。还有一个是“小针刀”手术，也是解决五十肩的一个有效手段，但效果好

不好、有没有其他损伤就得看医生的手艺和经验了，手术动作是不是最稳定、最准确。做手

术的时候，病人痛得很。

[0004] 智能机械臂是现有技术，在工业装配线上用的特别多，设计好程序后，其动作准

确、快捷、力大。如果用在带动病人的手臂做康复动作方面，不但医生能事先设计动作并准

确带动，使用前，还可对粘连部打封闭，减轻病人的痛苦。如果用智能机械臂来做“小针刀”

手术，应该比医生准确，是一个完美的集合。

发明内容

[0005] 本发明要解决的问题是，用智能机械臂来带动有病手臂康复动作，撕开粘连肌肉

治疗五十肩；同时在康复动作前，还是用智能机械臂准确注射局部麻醉剂，使病人在达到撕

开粘连肌肉目的的同时，大大地减轻了病人的痛苦程度，替代病人自己受大刑式的锻炼；也

通过使用智能机械臂执行小针刀手术，分开粘连的肌肉，达到微创、准确、稳定、无其他损伤

又轻松分开粘连肌肉的目的。

[0006] 一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括：智能机械臂、固定带，其特征还

在于对手臂的运动轨迹做准确的记录；所述智能机械臂，是智能机器人的一种；所述固定

带，安装在智能机械臂上，固定人及手臂；所述对手臂的运动轨迹做准确的记录，是被动式

的记录，记录下病人好手臂的转动活动情况，也记录下病人有粘连手臂的有痛感的转动、活

动情况。

[0007] 优选的，具备规定检测动作提示，包括智能机械臂的动作提示和语音提示，规定检

测动作能对手臂的每一块肌肉进行检测，检测其是否和周围肌肉有粘连。

[0008] 优选的，通过疼痛感，判断出粘连部位，包括病人还没有发现的粘连。

[0009] 有益效果：在治疗前，对病人好手臂的转动活动情况和病人有粘连手臂的有痛感

的转动活动情况进行精确掌握，以便在设定康复程序时，准确知道智能机械臂运行的最大

范围和康复的起始锻炼轨迹、锻炼轨迹。

[0010] 一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括：智能机械臂、固定带，其特征还

在于智能机械臂带动有病手臂循序渐进地做撕开肌肉粘连的运动；所述智能机械臂，是智
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能机器人的一种；所述固定带，安装在智能机械臂上，固定人及手臂；所述智能机械臂带动

有病手臂循序渐进地做撕开肌肉粘连的运动，是医生对病人的康复方案，康复动作的具体

实施只是用智能机械臂来完成。

[0011] 优选的，设定智能机械臂的程序，包括在好手臂的最大范围内，设定好有病手臂康

复的起始锻炼轨迹和锻炼轨迹，使其带动有病手臂循序渐进地做撕开肌肉粘连的运动。

[0012] 有益效果：根据病人的粘连情况和好手臂的转动活动情况，医生通过使用智能机

械臂，做撕开肌肉粘连的运动，及其准确地控制病人手臂运动的路径、幅度、强度，从而完成

对病人的康复方案。

[0013] 一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，其特征还在于增加超声波检测装置；

所述超声波检测装置，为医用探测装置，固定在智能机械臂上或被智能机械臂拿起，来探测

肌肉的粘连的准确位置。

[0014] 优选的，根据探测的结果和人体解剖学，编写出每一块肌肉粘连处，注射器的进针

位置、角度、深度、注射时间和注射量程序。

[0015] 优选的，根据探测的结果和人体解剖学，作出避开粘连处及周围的血管、淋巴管、

神经等等能造成其他伤害，或把其他伤害降到最低的小针刀手术预案程序。

[0016] 有益效果：具体的知道有哪些肌肉在粘连，粘连的具体部位，粘连的范围大小，为

后续工作做准备。

[0017] 一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，特征还在于增加注射装置，包括含注

射器、麻醉剂的自动注射装置、自动更换注射器装置；所述自动注射装置，是注射装置的重

要组成部分，能自动吸注射液和按程序在规定的部位自动注射规定的量，自动注射装置含

注射器、麻醉剂，注射器通常采取一次性注射器，麻醉剂为注射液；所述自动更换注射器装

置，也是自动注射装置的重要组成部分，能自动更换注射器，避免通过注射器传播疾病；所

述增加注射装置，被智能机械臂拿起，完成注射工作，由自动注射装置和自动更换注射器装

置组成。

[0018] 优选的，注射针头包括直针头。

[0019] 优选的，注射器可以是专用的注射器，能进行严格的高温杀菌和可重复使用。

[0020] 优选的，注射针退出时，也能够注射，以有效扩大快速麻醉范围。

[0021] 有益效果：为粘连部位打麻醉剂，在分开粘连时，减轻病人的痛苦。

[0022] 一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括“小针刀”，其特征还在于智能机

械臂进行小针刀手术；所述“小针刀”，是一种医疗器械，符合国家要求，已经在全国推广；

“小针刀”的刀，前尖，供刺入皮肤，“小针刀”的刃弯而不锋利，刃弯是怕肌肉粘连处滑出刀

刃，不锋利是怕用力方向不对时，刀刃遇什么割什么，没有割开俩肌肉粘连部分，而去割断

肌肉，分开肌肉粘连的过程是个连割带扯的过程，“小针刀”的中空并通出刀柄外，是供流出

血或注入药液，刀柄内有贯穿的连接管，一端连接刀刃，另一端是出血口或注药口；小针刀

被智能机械臂拿起，能进行小针刀手术工作；所述智能机械臂进行小针刀手术，“小针刀”有

其独特的医疗方式，是运用智能机械臂代替医生来做小针刀手术；医生设定好智能机械臂

的运动轨迹，把医生对病人的手术方案转换由智能机械臂来自动完成。

[0023] 优选的，边手术边用超声波探测，探测粘连部分的变化和刀刃的位置变化。

[0024] 更优选的，设置停止前进警戒位置线，到此位置刀刃停止前进。
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[0025] 更优选的，设置停机警戒位置线，刀刃到此位置，马上停机。

[0026] 优选的， “小针刀”的刀保持，前尖，刃弯而不锋利，中空并通出刀柄外，刀柄内有

贯穿的连接管，但在形状和结构上要发生改变，以适应智能机械臂做小针刀手术。

[0027] 更优选的，曲型小针刀，小针刀不单是直的月牙形，根据粘连部位不一样，智能机

械臂操作不一样，增加曲型小针刀。

[0028] 更优选的，两片式小针刀，不单是单片构成的，而是由上下两片构成，两片可以张

合；通过张合来撑开粘连的肌肉。

[0029] 更优选的，气囊式张合小针刀，小针刀中间留有小气囊，小气囊由通气管连接在外

面的加气泵，加气泵加气，小气囊膨胀带动小针刀的上下两片向外张开，从而撑开粘连的肌

肉。

[0030] 更优选的，机械式张合小针刀，小针刀两片的移动由刀柄处控制，通过传动装置来

控制小针刀的上下两片进行张合，上下两片向外张开时，撑开粘连的肌肉。

[0031] 更优选的，气囊隐藏仓式小针刀，小针刀中间有气囊隐藏仓，气囊由通气管连接在

外面的加气泵，加气泵加气，气囊膨胀，膨胀的气囊处于小针刀外，直接和肌肉接触，通过气

囊的不断膨胀从而撑开粘连的肌肉。

[0032] 更优选的，照明隐藏仓式小针刀，小针刀中间有照明隐藏仓，照明灯具由导线连接

到外面的电源，打开电源，照明灯具点亮，为观察撑开粘连肌肉的情况提供光源。

[0033] 更优选的，利刃隐藏仓式小针刀，小针刀中间有利刃隐藏仓，利刃由传动装置连接

于外面，由外面控制利刃的动作；控制利刃的方式，可以是医生操作，也可以是另外一个智

能机械臂操作；对哪些用 “连割带扯”、 “上下两片式撑开”“气囊式撑开”分开粘连困难的，

只有用利刃割开粘连的肌肉。

[0034] 更优选的，旋转刀片隐藏仓式小针刀，小针刀中间有旋转刀片隐藏仓，旋转刀片由

传动装置连接于外面，由外面控制旋转刀片的动作；控制旋转刀片的方式，可以是医生操

作，也可以是另外一个智能机械臂操作；对哪些用 “连割带扯”、 “上下两片式撑开”“气囊

式撑开”分开粘连困难的，只有用旋转刀片割开粘连的肌肉。

[0035] 优选的，设定好不同粘连部位人的辅助动作，因为肩、臂、手的动作，决定相关肌肉

的松紧度，肌肉适当的松紧度对手术最有利。

[0036] 优选的，智能机械臂是按医生的手术程序进行手术；医生的手术程序，是根据病人

的实际粘连位置、身体状态、能接受手术程度并与手术预案程序相结合来制定；手术程序包

括：根据粘连部位确定使用哪种小针刀和小针刀的进刀位置、角度、深度、运行轨迹程序。

[0037] 有益效果：根据病人的粘连情况，医生通过使用智能机械臂的准确性，让智能机械

臂的小针刀，准确的做分开肌肉粘连的手术，让病人马上得到解决。手术也不会割伤其他组

织，并且在这个过程中，由于打了麻醉剂，手术过程中病人痛苦程度极大的降低。

[0038] 一种用智能机械臂来分开肌肉粘连，其特征还在于它的用途，1、在康复领域，用本

技术方案，完成循序渐进进行筋腱、肌肉或其他组织的拉伸性康复；2、在粘连领域，用本技

术方案，还可以通过微创来达到拉开、撕开、割开各种粘连目的。

[0039] 有益效果：在康复中心里，用手术连接了筋腱的人，他们的康复，太痛苦了；如果打

了封闭，病人没有了感觉，康复师又不能精确的和病人做康复运动的，力过了怕拉断筋腱，

力小了，又达不到康复的目的，有了本发明，就解决了一个问题，在减轻了病人痛苦的同时，
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达到了康复的目的；各种粘连也能轻松解决。

具体实施方式

[0040] 下面对本发明进行详细说明，对本发明实施例中的技术方案进行清楚、完整地描

述，显然，所描述的实施例仅仅是本发明一部分实施例，而不是全部的实施例。基于本发明

中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下所获得的所有其他实施

例，都属于本发明保护的范围。

[0041] 实施例1：

一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括：智能机械臂、固定带，其特征还在于

对手臂的运动轨迹做准确的记录。

[0042] 本实施例进一步设置为：所述智能机械臂，是智能机器人的一种；所述固定带，安

装在智能机械臂上，固定人及手臂；所述对手臂的运动轨迹做准确的记录，是被动式的记

录，记录下病人好手臂的转动活动情况，也记录下病人有粘连手臂的有痛感的转动、活动情

况。

[0043] 本实施例进一步设置为：具备规定检测动作提示，包括智能机械臂的动作提示和

语音提示，规定检测动作能对手臂的每一块肌肉进行检测，检测其是否和周围肌肉有粘连。

[0044] 本实施例进一步设置为：通过疼痛感，判断出粘连部位，包括病人还没有发现的粘

连。

[0045] 工作原理：将病人和手臂，通过固定带，固定在智能机械臂上，好手臂带动智能机

械臂做规定检测动作，智能机械臂记录下来；有病手臂也带动智能机械臂做规定检测动作，

智能机械臂把最大的忍耐转动活动情况，也记录下来。

[0046] 实施例2：

一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括：智能机械臂、固定带，其特征还在于

智能机械臂带动有病手臂循序渐进地做撕开肌肉粘连的运动。

[0047] 本实施例进一步设置为：所述智能机械臂，是智能机器人的一种；所述固定带，安

装在智能机械臂上，固定人及手臂；所述智能机械臂带动有病手臂循序渐进地做撕开肌肉

粘连的运动，是医生对病人的康复方案，康复动作的具体实施只是用智能机械臂来完成。

[0048] 本实施例进一步设置为：设定智能机械臂的程序，包括在好手臂的最大范围内，设

定好有病手臂康复的起始锻炼轨迹和锻炼轨迹，使其带动有病手臂循序渐进地做撕开肌肉

粘连的运动。

[0049] 工作原理：把病人的手臂用固定带固定在智能机械臂上，智能机械臂的运动，带动

病人手臂的运动，每次康复的不断重复和增加幅度、强度的运动，直到正常，就达到康复的

目的；智能机械臂做怎么样的运动、运动的幅度、运动的强度，是医生根据病情设定的。

[0050] 实施例3：

一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，其特征还在于增加超声波检测装置。

[0051] 本实施例进一步设置为：所述超声波检测装置，为医用探测装置，固定在智能机械

臂上或被智能机械臂拿起，来探测肌肉的粘连的准确位置。

[0052] 本实施例进一步设置为：根据探测的结果和人体解剖学，编写出每一块肌肉粘连

处，注射器的进针位置、角度、深度、注射时间和注射量程序。
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[0053] 本实施例进一步设置为：根据探测的结果和人体解剖学，作出避开粘连处及周围

的血管、淋巴管、神经等等能造成其他伤害，或把其他伤害降到最低的小针刀手术预案程

序。

[0054] 工作原理：发生了五十肩，病人知道具体的疼痛点，标识出来，也通过规定检测动

作的记录，判断出粘连部位，也标识出来；用超声波检测装置，对这些粘连点进行精确定位，

准确定位粘连的具体部位和范围大小。

[0055] 实施例4：

一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，特征还在于增加注射装置，包括含注射器、

麻醉剂的自动注射装置、自动更换注射器装置。

[0056] 本实施例进一步设置为：所述自动注射装置，是注射装置的重要组成部分，能自动

吸注射液和按程序在规定的部位自动注射规定的量，自动注射装置含注射器、麻醉剂，注射

器通常采取一次性注射器，麻醉剂为注射液；所述自动更换注射器装置，也是自动注射装置

的重要组成部分，能自动更换注射器，避免通过注射器传播疾病；所述增加注射装置，被智

能机械臂拿起，完成注射工作，由自动注射装置和自动更换注射器装置组成。

[0057] 本实施例进一步设置为：注射针头包括直针头。

[0058] 本实施例进一步设置为：注射器可以是专用的注射器，能进行严格的高温杀菌和

可重复使用。

[0059] 本实施例进一步设置为：注射针退出时，也能够注射，以有效扩大快速麻醉范围。

[0060] 工作原理：发生了五十肩，病人知道具体的疼痛点，标识出来，也通过规定检测动

作的记录，判断出粘连部位，也标识出来；用超声波检测装置，对这些粘连点进行精确定位，

准确定位粘连的具体部位和范围大小；按注射程序和具体的超声波探测数据，自动注射装

置自动吸麻醉剂和按程序在规定的部位自动注射规定的量，换一个病人，自动更换注射器，

避免通过注射器传播疾病。

[0061] 实施例5：

一种用智能机械臂来分开肌肉粘连的装置，包括“小针刀”，其特征还在于智能机械臂

进行小针刀手术。

[0062] 本实施例进一步设置为：所述“小针刀”，是一种医疗器械，符合国家要求，已经在

全国推广；“小针刀”的刀，前尖，供刺入皮肤，“小针刀”的刃弯而不锋利，刃弯是怕肌肉粘连

处滑出刀刃，不锋利是怕用力方向不对时，刀刃遇什么割什么，没有割开俩肌肉粘连部分，

而去割断肌肉，分开肌肉粘连的过程是个连割带扯的过程，“小针刀”的中空并通出刀柄外，

是供流出血或注入药液，刀柄内有贯穿的连接管，一端连接刀刃，另一端是出血口或注药

口；小针刀被智能机械臂拿起，能进行小针刀手术工作；所述智能机械臂进行小针刀手术，

“小针刀”有其独特的医疗方式，是运用智能机械臂代替医生来做小针刀手术；医生设定好

智能机械臂的运动轨迹，把医生对病人的手术方案转换由智能机械臂来自动完成。

[0063] 本实施例进一步设置为：边手术边用超声波探测，探测粘连部分的变化和刀刃的

位置变化。

[0064] 本实施例进一步设置为：设置停止前进警戒位置线，到此位置刀刃停止前进。

[0065] 本实施例进一步设置为：设置停机警戒位置线，刀刃到此位置，马上停机。

[0066] 本实施例进一步设置为：“小针刀”的刀保持，前尖，刃弯而不锋利，中空并通出刀
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柄外，刀柄内有贯穿的连接管，但在形状和结构上要发生改变，以适应智能机械臂做小针刀

手术。

[0067] 本实施例更进一步设置为：曲型小针刀，小针刀不单是直的月牙形，根据粘连部位

不一样，智能机械臂操作不一样，增加曲型小针刀。

[0068] 本实施例更进一步设置为：两片式小针刀，不单是单片构成的，而是由上下两片构

成，两片可以张合；通过张合来撑开粘连的肌肉。

[0069] 本实施例更进一步设置为：气囊式张合小针刀，小针刀中间留有小气囊，小气囊由

通气管连接在外面的加气泵，加气泵加气，小气囊膨胀带动小针刀的上下两片向外张开，从

而撑开粘连的肌肉。

[0070] 本实施例更进一步设置为：机械式张合小针刀，小针刀两片的移动由刀柄处控制，

通过传动装置来控制小针刀的上下两片进行张合，上下两片向外张开时，撑开粘连的肌肉。

[0071] 本实施例更进一步设置为：气囊隐藏仓式小针刀，小针刀中间有气囊隐藏仓，气囊

由通气管连接在外面的加气泵，加气泵加气，气囊膨胀，膨胀的气囊处于小针刀外，直接和

肌肉接触，通过气囊的不断膨胀从而撑开粘连的肌肉。

[0072] 本实施例更进一步设置为：照明隐藏仓式小针刀，小针刀中间有照明隐藏仓，照明

灯具由导线连接到外面的电源，打开电源，照明灯具点亮，为观察撑开粘连肌肉的情况提供

光源。

[0073] 本实施例更进一步设置为：利刃隐藏仓式小针刀，小针刀中间有利刃隐藏仓，利刃

由传动装置连接于外面，由外面控制利刃的动作；控制利刃的方式，可以是医生操作，也可

以是另外一个智能机械臂操作；对哪些用 “连割带扯”、 “上下两片式撑开”“气囊式撑开”

分开粘连困难的，只有用利刃割开粘连的肌肉。

[0074] 本实施例更进一步设置为：旋转刀片隐藏仓式小针刀，小针刀中间有旋转刀片隐

藏仓，旋转刀片由传动装置连接于外面，由外面控制旋转刀片的动作；控制旋转刀片的方

式，可以是医生操作，也可以是另外一个智能机械臂操作；对哪些用 “连割带扯”、 “上下两

片式撑开”“气囊式撑开”分开粘连困难的，只有用旋转刀片割开粘连的肌肉。

[0075] 本实施例进一步设置为：设定好不同粘连部位人的辅助动作，因为肩、臂、手的动

作，决定相关肌肉的松紧度，肌肉适当的松紧度对手术最有利。

[0076] 本实施例进一步设置为：智能机械臂是按医生的手术程序进行手术；医生的手术

程序，是根据病人的实际粘连位置、身体状态、能接受手术程度并与手术预案程序相结合来

制定；手术程序包括：根据粘连部位确定使用哪种小针刀和小针刀的进刀位置、角度、深度、

运行轨迹程序。

[0077] 工作原理：将病人固定好，便于手术部位的定位；打麻药，减轻病人的痛苦；根据病

人的实际粘连位置、身体状态、能接受手术程度并与手术预案程序相结合来制定手术方案，

对每个粘连选择好小针刀，利用智能机械臂的机械性、准确性来完成手术。

[0078] 实施例6：

6、一种用智能机械臂来分开肌肉粘连，其特征还在于它的用途。

[0079] 本实施例进一步设置为：其用途为：1、在康复领域，用本技术方案，完成循序渐进

进行筋腱、肌肉或其他组织的拉伸性康复；2、在粘连领域，用本技术方案，还可以通过微创

来达到拉开、撕开、割开各种粘连目的。
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[0080] 工作原理：把病人的整个筋腱部位用固定带固定在智能机械臂上，智能机械臂的

运动，带动病人整个筋腱部位的运动，每次康复的不断重复和增加幅度、强度的运动，就达

到康复的目的；智能机械臂做怎么样的运动、运动的幅度、运动的强度，是医生根据病情设

定的；运动前，对整个筋腱部位打了封闭，减轻病人的痛苦，但没有了痛苦怕病人的康复运

动过届了，造成拉断筋腱或新创伤，就利用智能机械臂的精确性，来一丝不苟的完成；用“连

割带扯”、 “上下两片式撑开”、“气囊式撑开”、“利刃割开”、“旋转刀片割开”的方法来分开

粘连的部位，既简单又方便还微创，需要变化的是：需要根据探测的结果和人体解剖学，作

出避开粘连处及周围的血管、淋巴管、神经等等能造成其他伤害，或把其他伤害降到最低的

手术程序。

[0081] 对所公开的实施例的上述说明，使本领域专业技术人员能够实现或使用本发明。

对这些实施例的多种修改对本领域的专业技术人员来说将是显而易见的，本文中所定义的

一般原理可以在不脱离本发明的精神或范围的情况下，在其它实施例中实现。因此，本发明

将不会被限制于本文所示的这些实施例，而是要符合与本文所公开的原理和新颖特点相一

致的最宽的范围。
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