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(57)摘要

一种用于内视镜定位方法及该定位方法所

使用的辅助定位装置，其中用于内视镜的定位方

法包括，首先将一辅助定位装置安装于一机械手

臂，使辅助定位装置的一对位件的末端重合于机

械手臂所定义的一球形旋转中心，接着将一内视

镜穿设且固定于辅助定位装置内，之后再将辅助

定位装置的对位件拆除下来，使内视镜的末端重

合于机械手臂的球形旋转中心，此时即可将内视

镜穿设于一体腔导管内而完成定位。由此，本发

明的定位方法可以节省术前准备时间及提供更

为精准的定位效果，同时也不需要使用额外的定

位工具来接近体腔而减少感染风险。
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1.一种用于内视镜的定位方法，包含有下列步骤：

a)架设一机械手臂，该机械手臂定义出一球形旋转中心；

b)准备一辅助定位装置，该辅助定位装置具有一卡扣件、一可拆卸地连接于该卡扣件

的对位件，以及一贯穿该卡扣件与该对位件的器械穿设孔，将该辅助定位装置的卡扣件安

装于该机械手臂，使该辅助安装置的对位件的末端重合于该机械手臂的球形旋转中心；

c)将一内视镜穿设于该辅助定位装置的器械穿设孔内，使该内视镜的末端对齐于该辅

助定位装置的对位件的末端；

d)将该辅助定位装置的对位件拆下，使该内视镜的末端重合于该机械手臂的球形旋转

中心；以及

e)将该内视镜穿设于一导管内，该导管插设于一体腔。

2.如权利要求1所述的用于内视镜的定位方法，其中该辅助定位装置还具有一设于该

卡扣件的旋钮；在步骤c)中，当该内视镜穿设于该辅助定位装置的器械穿设孔内之后，通过

转动该旋钮让该卡扣件固定住该内视镜。

3.如权利要求1所述的用于内视镜的定位方法，在步骤d)中，将该辅助定位装置的对位

件拆下之后开启该内视镜的一光源；在步骤e)中，将该内视镜穿设于该导管内之后，检查该

内视镜的光源是否被该体腔给遮蔽住。

4.如权利要求1所述的用于内视镜的定位方法，在步骤b)中，该辅助定位装置的卡扣件

安装于该机械手臂的一移动座；在步骤d)中，先选择该内视镜所要插设于该体腔内的一定

位深度，接着启动该机械手臂的移动座来带动该辅助定位装置的卡扣件，使该卡扣件连带

该内视镜朝远离该机械手臂的球形旋转中心的方向移动一预定距离，该预定距离等于该定

位深度；在步骤e)中，将该内视镜穿设于该导管内之后，再次启动该机械手臂的移动座来带

动该辅助定位装置的卡扣件，使该卡扣件连带该内视镜朝该机械手臂的球形旋转中心的方

向移动该预定距离。
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用于内视镜定位方法及该定位方法所使用的辅助定位装置

技术领域

[0001] 本发明与内视镜定位技术有关，特别是指一种用于内视镜的定位方法及该定位方

法所使用的辅助定位装置。

背景技术

[0002] 在操作内视镜进入病患的体腔内之前，护理人员必须先在体腔的表面对入侵点作

定位，待确认位置无误之后才会进一步将内视镜经由入侵点送入病患的体腔内。就现有的

定位技术而言，如US5,697,939是利用左、右两个投影装置所发出的影像在体腔的表面叠合

形成入侵点的位置，但是定位过程需要花费较长的时间，导致后续的程序会连带受到耽误，

此外，因为体腔的表面并非呈现平坦的状态，所以容易造成影像扭曲而产生在定位方面的

严重误差。另外还有一种定位方法是使用量尺在确定机械手臂的虚拟中心点与体腔的入侵

点之间的相关位置，然而在使用量尺的过程中，由于量尺需要跟体腔的表面直接接触，因此

容易提高让伤口受到感染的风险，再加上跟前面所提到的原因相同，也就是因为体腔的表

面是不平整的状态，使得量尺在摆放时多少会受到影响而导致量测结果出现误差。

发明内容

[0003] 本发明的主要目的在于提供一种用于内视镜的定位方法，其能节省术前准备的时

间、提供精确的定位效果，以及减少感染的风险。

[0004] 为了达成上述目的，本发明的定位方法包含有五个步骤。第一个步骤先架设一机

械手臂，该机械手臂定义出一球形旋转中心；第二个步骤准备一辅助定位装置，该辅助定位

装置具有一卡扣件、一可拆卸地连接于该卡扣件的对位件，以及一贯穿该卡扣件与该对位

件的器械穿设孔，将该辅助定位装置的卡扣件安装于该机械手臂，使该辅助安装置的对位

件的末端重合于该机械手臂的球形旋转中心；第三个步骤将一内视镜穿设于该辅助定位装

置的器械穿设孔内，使该内视镜的末端对齐于该辅助定位装置的对位件的末端；第四个步

骤将该辅助定位装置的对位件拆下，使该内视镜的末端重合于该机械手臂的球形旋转中

心；第五个步骤将该内视镜穿设于一导管内，该导管插设于一体腔中。

[0005] 通过上述步骤可知，当该内视镜经由该导管插入该体腔内之后同时完成定位，也

就是以一个动作完成两项术前准备作业而节省术前准备时间及提升定位方面的精确度，另

外在整个过程中都不需要使用到其他额外的工具跟该体腔的表面接触，以大幅降低感染的

风险。

[0006] 更佳地，该辅助定位装置更具有一设于该卡扣件的旋钮，当该内视镜穿设于该辅

助定位装置的器械穿设孔内之后，通过转动该旋钮让该卡扣件固定住该内视镜。

[0007] 更佳地，当把该辅助定位装置的对位件拆下之后再开启该内视镜的一光源，在该

内视镜经由该导管穿设于该体腔内之后，检查该光源是否有被该体腔所遮蔽住，以进一步

确认该内视镜的位置。

[0008] 更佳地，在该内视镜插设于该体腔之前，可以先选择该内视镜所要插设于该体腔
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内的一定位深度，接着通过一移动座带动该辅助定位装置的卡扣件，使该卡扣件连动该内

视镜朝远离该机械手臂的球形旋转中心的方向移动一预定距离，该预定距离等于该定位深

度，接着即可将该内视镜穿设于该导管内，在穿入该导管内之后再通过该移动座带动该辅

助定位装置的卡扣件，使该卡扣件连动该内视镜朝该机械手臂的球形旋转中心的方向移动

该预定距离，此时即完成该内视镜的定位。

[0009] 更佳地，本发明的另一目的在于提供前述定位方法中所使用的辅助定位装置，该

辅助定位装置具有一卡扣件与一对位件，该卡扣件具有一第一穿孔，该对位件具有一第一

端、一第二端，以及一介于该第一、第二端之间的第二穿孔，该第二端可拆卸地连接于该卡

扣件，该第二穿孔同轴连通于该卡扣件的第一穿孔，使得该第一、第二穿孔共同形成一器械

穿设孔，用以供该内视镜穿设而提供对该内视镜的辅助定位效果。

附图说明

[0010] 为进一步说明本发明的具体技术内容，以下结合实施例及附图详细说明如后，其

中：

[0011] 图1为本发明第1实施例的方块图。

[0012] 图2为本发明所使用的机械手臂的平面图。

[0013] 图3为本发明的辅助定位装置的立体图。

[0014] 图4类同于图2，主要显示辅助定位装置安装于机械手臂的状态。

[0015] 图5类同于图4，主要显示内视镜穿设于辅助定位装置的器械穿设孔内。

[0016] 图6类同于图5，主要显示拆除对位件后的状态。

[0017] 图7类同于图6，主要显示内视镜的末端经由导管伸入体腔内的状态。

[0018] 图8为本发明第2实施例的方块图。

[0019] 图9类同于图6，主要显示内视镜朝远离球形旋转中心的方向移动的状态。

[0020] 图10类同于图9，主要显示内视镜穿设于导管内的状态。

[0021] 图11类同于图10，主要显示内视镜朝球形旋转中心的方向移动的状态。

具体实施方式

[0022] 请参阅图1，本发明第1实施例的定位方法包含有下列步骤：

[0023] 步骤a)：架设一机械手臂10，如图2所示，机械手臂10的每一个能转动的部位的旋

转轴心交会于一球形旋转中心C(center  of  spherical  rotation)，因此在作动的过程中，

每一个能转动的部位可视为以球形旋转中心C为球心的假想球面上移动。关于本发明中所

使用的机械手臂10的详细结构，请审查员参考申请人在先前所提出的第103102343号发明

专利申请案，为了节省篇幅，容申请人于此不再赘述。

[0024] 步骤b)：准备一辅助定位装置20，如图3所示，辅助定位装置20具有一卡扣件30、一

对位件40，以及一旋钮50，其中：卡扣件30具有一卡扣部31、一连接卡扣部31的夹持部32、一

贯穿夹持部32的第一穿孔33(如图4所示)、一连通第一穿孔33的剖沟34，以及一连通剖沟34

的螺孔35，此外，对位件40具有一第一端41、一第二端42，以及一介于第一、第二端41、42之

间的第二穿孔43；对位件40的第二端42以可拆卸的方式(如黏合)连接于卡扣件30的夹持部

32，使对位件40的第二穿孔43以轴向连通的方式衔接于卡扣件30的第一穿孔33(如图4所
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示)，由此，卡扣件30的第一穿孔33与对位件40的第二穿孔43之间会共同形成一器械穿设孔

22；旋钮50具有一螺杆52且通过螺杆52设于卡扣件30的螺孔35内，使得旋钮50在锁紧时即

能改变卡扣件30的第一穿孔33的内径。在配合机械手臂10使用时，如图4所示，将辅助定位

装置20的卡扣件30的卡扣部31安装于机械手臂10的一移动座12，使辅助定位装置20能与机

械手臂10的移动座12同步作动，在安装完成之后，辅助定位装置20的对位件40的第一端41

重合于机械手臂10的球形旋转中心C。

[0025] 步骤c)：如图5所示，将一内视镜60穿设于辅助定位装置20的器械穿设孔22内，使

内视镜60的末端对齐于辅助定位装置20的对位件40的第一端41，接着锁紧旋钮50，让卡扣

件30的夹持部32固定住内视镜60。

[0026] 步骤d)：如图6所示，将辅助定位装置20的对位件40拆下，使内视镜60的末端重合

于机械手臂10的球形旋转中心C，接着再开启内视镜60的一光源62。

[0027] 步骤e)：如图7所示，将内视镜60穿设于一导管14内，导管14所插设的位置刚好位

于体腔16的入侵点，在内视镜60穿设于导管14的过程中同时检查内视镜60的光源62是否有

被体腔16所遮蔽住，一旦内视镜60的光源62被体腔16所遮蔽时，表示机械手臂10的球形旋

转中心C与体腔16的入侵点刚好叠合在一起而完成内视镜60的定位。

[0028] 在此需要加以补充说明的是，在前述步骤中是假设内视镜60所要插设的位置刚好

在体腔16的表面附近，如果内视镜60所要插设的位置距离体腔16的表面有一段深度时，这

时候需要增加一些步骤来完成内视镜60的定位。

[0029] 详而言之，如图8所示，在步骤d)中，先选择内视镜60所要插设于体腔16内的一定

位深度D1，接着如图9所示，启动机械手臂10的移动座12来带动辅助定位装置20的卡扣件

30，使卡扣件30连动内视镜60朝远离机械手臂10的球形旋转运动中心C的方向移动一预定

距离D2，此一预定距离D2要等于定位深度D1，接着在步骤e)中，如图10所示，将内视镜60穿

设于导管14内之后，再次启动机械手臂10的移动座12来带动辅助定位装置20的卡扣件30，

最后如图11所示，使卡扣件30连带内视镜60朝机械手臂10的球形旋转中心C的方向移动预

定距离D2，如此一来，内视镜60的末端跟体腔16的表面之间的距离就会等于一开始所设定

的定位深度D1而完成定位。

[0030] 综上所述，本发明的定位方法用一个动作完成两项术前准备作业，也就是将内视

镜60插入导管14内之后即完成内视镜60的定位，如此即能达到节省术前准备时间及提升定

位精确度的效果，另外在整个操作过程中都不需要使用到其他额外的工具来跟病患的体腔

作直接接触，因此可以大幅降低感染的风险，进而达到本发明的目的。
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说　明　书　附　图 2/11 页

7

CN 105832412 B

7



图3
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图4

说　明　书　附　图 4/11 页

9

CN 105832412 B

9



图5
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图10
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图11
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