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(54)实用新型名称

一种多角度腹腔镜持镜机器人

(57)摘要

一种多角度腹腔镜持镜机器人，它包括腹腔

镜控制盒（1）、U形臂（2）、平行双联臂（3）、大臂

（4）和腹腔镜座（5），U形臂（2）的两侧臂铰装在腹

腔镜控制盒（1）的两侧边上，平行双联臂（3）的动

力端安装在U形臂（2）上，平行双联臂（3）的另一

端与大臂（4）的一端相连，腹腔镜座（5）安装在大

臂（4）的另一端上，其特征是所述的腹腔镜（6）固

定在能驱动其转动的转动驱动装置（7）上，转动

驱动装置（7）与带动其沿腹腔镜座（5）伸缩移动

的丝杆驱动装置（8）相连。本实用新型通过镜头

自转机构的设计，并通过机器视觉系统和运动控

制系统驱动机械臂自主运动，使得持镜机器人具

有了使用30度和45度镜头的功能。
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1.一种多角度腹腔镜持镜机器人，它包括腹腔镜控制盒（1）、U形臂（2）、平行双联臂

（3）、大臂（4）和腹腔镜座（5），U形臂（2）的两侧臂铰装在腹腔镜控制盒（1）的两侧边上，平行

双联臂（3）的动力端安装在U形臂（2）上，平行双联臂（3）的另一端与大臂（4）的一端相连，腹

腔镜座（5）安装在大臂（4）的另一端上，其特征是所述的腹腔镜（6）固定在能驱动其转动的

转动驱动装置（7）上，转动驱动装置（7）与带动其沿腹腔镜座（5）伸缩移动的丝杆驱动装置

（8）相连。

2.根据权利要求1所述的多角度腹腔镜持镜机器人，其特征是所述的转动驱动装置（7）

由腹腔镜旋转驱动电机及传动齿轮组（701）、主动摩擦轮（702）、从动摩擦轮（703）及安装支

架（704）组成，腹腔镜（6）夹装在主动摩擦轮（702）和从动摩擦轮（703）之间，腹腔镜旋转驱

动电机及传动齿轮组（701）驱动主动摩擦轮（702）旋转，主动摩擦轮（702）带动腹腔镜（6）转

动，腹腔镜（6）带动从动摩擦轮（703）转动；所述的腹腔镜旋转驱动电机及传动齿轮组

（701）、主动摩擦轮（702）和从动摩擦轮（703）均安装在安装支架（704）上，安装支架（704）与

丝杆驱动装置（8）中的丝杆螺母相连，丝杆螺母旋装在丝杆上，丝杆由伸缩驱动电机（9）驱

动旋转。

3.根据权利要求1所述的多角度腹腔镜持镜机器人，其特征是所述的U形臂（2）安装在U

形臂传动齿轮（201）的输出轴上，U形臂传动齿轮（201）与安装在U形臂驱动电机（202）的输

出轴上的U形臂主动齿轮相啮合。

4.根据权利要求1所述的多角度腹腔镜持镜机器人，其特征是所述的平行双联臂（3）的

动力端安装有平行双联臂传动齿轮（301），平行双联臂传动齿轮（301）与安装在平行双联臂

驱动电机（302）上的平行双联臂主动齿轮相啮合。
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一种多角度腹腔镜持镜机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种机器人技术，尤其是一种医疗器械机器人，具体要求说是一

种多角度腹腔镜持镜机器人。

背景技术

[0002] 众所周知，在传统腹腔镜手术中，持镜助手十几分钟就开始疲劳，工作过程易出现

手部抖动导致视野不稳定情况，而持镜臂提供更加稳定的图像。套管逆转器械的动作，医生

需反向操作器械，特别是在使用30度和45度角镜头时，器械操作方向与视频画面方向成一

个复杂关系人难以适应，操控更困难。通过持镜机器人进行操控可以实现眼-手协调、手-机

械手端实时同步， 医生可以凭借本能进行直觉式的操控机械手端。如果使用持镜机器人自

动智能跟踪功能，镜头将自动跟踪设定的目标，视频图像自动实时调整到手术器械指向的

位置，代替持镜医师工作。

[0003] 目前广泛使用的达芬奇系统的持镜机械臂，mst  autolap自动跟踪机械臂，都是只

适合使用0度镜头。而30度、45度镜头灵活度高，便于选择镜头插入的开口位置，便于从不同

角度观察，在现在的微创手术几乎都使用30度或45度胸腔镜、腹腔镜，因此有必要设计一种

既能适应0度，又能适应30度和45度视角的腹腔镜夹持装置。

实用新型内容

[0004] 本实用新型的目的是针对现有的持镜机器人只能观察0度视角而无法实现30度、

45度视角观察的问题，设计一种能满足各种角度视角腹腔镜夹持的多角度腹腔镜持镜机器

人。

[0005] 本实用新型的技术方案是：

[0006] 一种多角度腹腔镜持镜机器人，它包括腹腔镜控制盒1、U形臂2、平行双联臂3、大

臂4和腹腔镜座5，U形臂2的两侧臂铰装在腹腔镜控制盒1的两侧边上，平行双联臂3的动力

端安装在U形臂2上，平行双联臂3的另一端与大臂4的一端相连，腹腔镜座5安装在大臂4的

另一端上，其特征是所述的腹腔镜6固定在能驱动其转动的转动驱动装置7上，转动驱动装

置7与带动其沿腹腔镜座5伸缩移动的丝杆驱动装置8相连。

[0007] 所述的转动驱动装置7由腹腔镜旋转驱动电机及传动齿轮组701、主动摩擦轮702、

从动摩擦轮703及安装支架704组成，腹腔镜6夹装在主动摩擦轮702和从动摩擦轮703之间，

腹腔镜旋转驱动电机及传动齿轮组701驱动主动摩擦轮702旋转，主动摩擦轮702带动腹腔

镜6转动，腹腔镜6带动从动摩擦轮703转动；所述的腹腔镜旋转驱动电机及传动齿轮组701、

主动摩擦轮702和从动摩擦轮703均安装在安装支架704上，安装支架704与丝杆驱动装置8

中的丝杆螺母相连，丝杆螺母旋装在丝杆上，丝杆由伸缩驱动电机9驱动旋转。

[0008] 所述的U形臂2安装在U形臂传动齿轮201的输出轴上，U形臂传动齿轮201与安装在

U形臂驱动电机202的输出轴上的U形臂主动齿轮相啮合。

[0009] 所述的平行双联臂3的动力端安装有平行双联臂传动齿轮301，平行双联臂传动齿
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轮301与安装在平行双联臂驱动电机302上的平行双联臂主动齿轮相啮合。

[0010] 本实用新型的有益效果：

[0011] 本实用新型通过镜头自转机构的设计，并通过机器视觉系统和运动控制系统驱动

机械臂自主运动，使得持镜机器人具有了使用30度和45度镜头的功能。

[0012] 本实用新型通过对现有技术的改进，实现了传统产品功能的突破。

[0013] 本实用新型结构简单，易于实现。

附图说明

[0014] 图1是本实用新型的主视结构示意图。

[0015] 图2是图1的俯视结构示意图。

[0016] 图3是本实用新型的各驱动部件局部剖视结构示意图。

具体实施方式

[0017] 下面结合附图和实施例对本实用新型作进一步的说明。

[0018] 如图1-3所示。

[0019] 一种多角度腹腔镜持镜机器人，它包括腹腔镜控制盒1、U形臂2、平行双联臂3、大

臂4和腹腔镜座5，U形臂2的两侧臂铰装在腹腔镜控制盒1的两侧边上，平行双联臂3的动力

端安装在U形臂2上，平行双联臂3的另一端与大臂4的一端相连，腹腔镜座5安装在大臂4的

另一端上，所述的腹腔镜6固定在能驱动其转动的转动驱动装置7上，转动驱动装置7与带动

其沿腹腔镜座5伸缩移动的丝杆驱动装置8相连，如图1所示。所述的转动驱动装置7如图3右

侧所示，它主要由腹腔镜旋转驱动电机及传动齿轮组701、主动摩擦轮702、从动摩擦轮703

及安装支架704组成，腹腔镜6夹装在主动摩擦轮702和从动摩擦轮703之间，腹腔镜旋转驱

动电机及传动齿轮组701驱动主动摩擦轮702旋转，主动摩擦轮702带动腹腔镜6转动，腹腔

镜6带动从动摩擦轮703转动；所述的腹腔镜旋转驱动电机及传动齿轮组701、主动摩擦轮

702和从动摩擦轮703均安装在安装支架704上，安装支架704与丝杆驱动装置8中的丝杆螺

母相连，丝杆螺母旋装在丝杆上，丝杆由伸缩驱动电机9驱动旋转，如图2所示。本实用新型

的U形臂2安装在U形臂传动齿轮201的输出轴上，U形臂传动齿轮201与安装在U形臂驱动电

机202的输出轴上的U形臂主动齿轮相啮合。所述的平行双联臂3的动力端安装有平行双联

臂传动齿轮301，平行双联臂传动齿轮301与安装在平行双联臂驱动电机302上的平行双联

臂主动齿轮相啮合，如图3左侧所示。

[0020] 本实用新型的关键是腹腔镜座的改进，其驱动、成像、控制原理与现有技术相同。

各运动轴的驱动电机均安装有绝对值编码器实时反馈偏转角度，控制固件以机械臂自身状

态为基础，由视觉分析的输出信息引导机械臂自动运动，使跟踪目标始终位于视野中心。

[0021] 本实用新型的操控方式可分为二种：

[0022] 一种是自动跟踪方式：系统运行后医生通过摇杆调整机械臂寻找手术目标，选择

适当的方位、姿态、视野，然后通过机器视觉软件设定跟踪目标，设定完成后视觉系统会自

动跟踪目标点，并输出定位信号给机械臂，使机械臂按视觉引导信号移动，将目标点始终锁

定在显示画面的中心。目标点一般设定为医生的主操作工具，如超声波刀。下面的手术过程

中持镜机器人独立工作直至手术完成。
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[0023] 另一种是遥控方式：通过微型摇杆可以使持镜机器人的操控转到遥控方式，摇杆

的操作方向与画面移动方向相同，上手即可凭直觉操控，运动控制系统自动根据镜头角度、

镜头姿态进行坐标变换。微型摇杆可以固定在医生食指上，遥控动作不影响手术器械操控。

[0024] 本实用新型的控制固件可使用ARM嵌入式系统作为控制固件，模块化、驱控一体设

计，控制固件包含了实时系统，运动控制，人机交互，机器视觉，障碍物探测等，内部CAN总

线，外部多种高速总线接口。控制固件是本发明的核心技术，特点是综合利用了前沿的控制

技术和人工智能机器视觉技术等，使持镜机器人不需人工参与的自主工作，并获得更加稳

定的视频图像质量。

[0025] 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1
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图2
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图3
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专利名称(译) 一种多角度腹腔镜持镜机器人
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摘要(译)

一种多角度腹腔镜持镜机器人，它包括腹腔镜控制盒（1）、U形臂
（2）、平行双联臂（3）、大臂（4）和腹腔镜座（5），U形臂（2）的
两侧臂铰装在腹腔镜控制盒（1）的两侧边上，平行双联臂（3）的动力
端安装在U形臂（2）上，平行双联臂（3）的另一端与大臂（4）的一端
相连，腹腔镜座（5）安装在大臂（4）的另一端上，其特征是所述的腹
腔镜（6）固定在能驱动其转动的转动驱动装置（7）上，转动驱动装置
（7）与带动其沿腹腔镜座（5）伸缩移动的丝杆驱动装置（8）相连。本
实用新型通过镜头自转机构的设计，并通过机器视觉系统和运动控制系
统驱动机械臂自主运动，使得持镜机器人具有了使用30度和45度镜头的
功能。
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