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(57)摘要

本发明公开了一种多指直接控制转腕腹腔

镜手术钳，包括控制手柄、钳杆和钳头，钳头通过

十字万向节与钳杆连接，控制手柄包括上壳和握

把，上壳内设有控制球，握把前端设有卡紧扳环

和钳口开合扳环，钳口开合扳环连接有开合连

杆，钳体通过钢丝与开合连杆相连接；两组钢丝

链分别穿过钳杆使钳座与控制球、万向节与控制

球相连接，本发明通过控制球控制钳体的转动及

中指对钳口开合扳环控制钳头的开合，钳体可进

行三关节七个方向的自由弯曲工作，使用方便、

便于上手，对消除医生疲劳、提高手术的精确性

及扩大腹腔镜手术适应症具有重要意义，且成本

低廉，易于推广。
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1.一种多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，包括控制手柄、钳杆和前端执行机构，其特征

在于：所述钳杆为中空，所述前端执行机构包括钳体和十字万向节，所述钳体转动连接于所

述十字万向节的前端，所述钳杆转动连接于十字万向节的后端，所述控制手柄包括上壳和

握把，所述上壳内设有锢球盖，所述锢球盖的后端和上壳之间设有第一控制球，所述第一控

制球后端设有一延伸出所述上壳的连接杆，所述连接杆连接前端开口的第二控制球，所述

第二控制球后端固定设置有拨环，所述握把前端从上至下依次设有卡紧扳环和钳口开合扳

环，所述钳口开合扳环上设有延伸入所述握把内的开合连杆，所述钳体通过钢丝与所述开

合连杆相连接；两组钢丝链分别穿过所述钳杆使钳座与所述第一控制球、所述万向节与所

述第一控制球相连接。

2.根据权利要求1所述的多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，其特征在于：所述钳体包括

设置在钳座上的主动钳和从动钳，所述钳座上设有凹孔，所述凹孔内设有传动轮，所述主动

钳的尾部与所述传动轮同轴连接在同一转轴上，所述钳座与所述十字万向节的前端相连

接，所述主动钳通过钢丝与所述开合连杆相连接。

3.根据权利要求2所述的多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，其特征在于：所述十字万向

节的后端中部也设有传动轮。

4.根据权利要求2所述的多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，其特征在于：所述上壳的前

端设有钳盖，所述钳杆的后端螺接在所述钳盖上并贯通所述上壳内部。

5.根据权利要求4所述的多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，其特征在于：所述卡紧扳环

上还连接有曲臂连杆，所述曲臂连杆的顶部还设有其外径与所述钳杆内径相一致的卡紧

部，所述曲臂连杆延伸入上壳内并使卡紧部设置于所述钳盖和所述锢球盖之间，所述卡紧

部与所述钳杆同轴设置。

6.根据权利要求3所述的多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，其特征在于：所述锢球盖的

后端设有半球状的凹孔，部分所述第一控制球设置于所述凹孔内，所述锢球盖的前端还设

有一通孔，所述通孔与凹孔相连通，所述锢球盖的前端以所述通孔为圆心阵列有多组滑轮。

7.根据权利要求6所述的多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，其特征在于：所述第一控制

球上还上设有十字形的嵌线槽。

8.根据权利要求7所述的多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，其特征在于：所述钢丝链上

密布半球状小凸颗粒，所述传动轮以和嵌线槽上密布设置有与小凸颗粒相对应的孔洞。

9.根据权利要求1或2所述的多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，其特征在于：所述握把

下端还设有橡胶指扣。
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多指直接控制转腕腹腔镜手术钳

技术领域

[0001] 本发明涉及手术钳领域，尤其涉及一种腹腔镜手术钳。

背景技术

[0002] 微创外科是当今医学科技最前沿的发展方向，以腹腔镜手术为代表的微创外科手

术已逐步取代传统的大部分开腹手术；经过二十多年的发展，腹腔镜微创外科技术已日渐

成熟，因其手术创伤小、术后疼痛轻、住院时间短、美容效果好等特点，在临床上取得了广泛

的应用和满意的效果；常规腹腔镜手术是通过多个(3-5)微小(5-12mm)切口来完成。微创手

术具有独特的优点：创伤小、痛苦少、术后疤痕小、病情恢复快、并发症少、病人康复快并且

易于接受及推广。

[0003] 传统的微创外科器械是一些细长的刚性器械，一般有控制手柄、传动机构和前端

执行机构，均为钳头直伸无可弯曲角度结构设计，如：中国专利号为200420022085 .5、

200910096133.2、200720191453.2、200920115267.X的专利。

[0004] 在微创腹腔镜手术中，遇到复杂器官深层病变，深部狭小复杂手术空间让一些微

创手术实施极为困难，风险加大，而一般直伸腹腔镜钳头又不能弯曲，因此全靠医生扭动手

腕关节来调节操控手术钳实施手术过程，使得手术空间内手术解剖盲区较多；另外传统钳

柄手持的方式易使腕关节偏离，会减退前臂跨腕肌肉移动扭曲，从而增加腕道压力而导致

腕部疲劳，易产生疲劳及解剖显露精准度下降，出血及副损伤增加，中转开放手术机率增

加。

发明内容

[0005] 本发明目的在于克服上述现有技术的不足，可大幅度提高手术的精确性及扩大腹

腔镜手术适应症提供一种成本低廉，便于使用和推广的转腕腹腔镜手术钳。

[0006] 本发明的技术方案是：一种多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，包括控制手柄、钳杆

和前端执行机构，所述钳杆为中空，所述前端执行机构包括钳体和十字万向节，所述钳体转

动连接于所述十字万向节的前端，所述钳杆转动连接于十字万向节的后端，所述控制手柄

包括上壳和握把，所述上壳内设有锢球盖，所述锢球盖的后端和上壳之间设有第一控制球，

所述第一控制球后端设有一延伸出所述上壳的连接杆，所述连接杆连接前端开口的第二控

制球，所述第二控制球后端固定设置有拨环，所述握把前端从上至下依次设有卡紧扳环和

钳口开合扳环，所述钳口开合扳环上设有延伸入所述握把内的开合连杆，所述钳体通过钢

丝与所述开合连杆相连接；两组钢丝链分别穿过所述钳杆使钳座与所述第一控制球、所述

万向节与所述第一控制球相连接。

[0007] 进一步地，所述钳体包括设置在钳座上的主动钳和从动钳，所述钳座上设有凹孔，

所述凹孔内设有传动轮，所述主动钳的尾部与所述传动轮同轴连接在同一转轴上，所述钳

座与所述十字万向节的前端相连接，所述主动钳通过钢丝与所述开合连杆相连接。

[0008] 进一步地，所述十字万向节的后端中部也设有传动轮。
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[0009] 进一步地，所述上壳的前端设有钳盖，所述钳杆的后端螺接在所述钳盖上并贯通

所述上壳内部。

[0010] 进一步地，所述卡紧扳环上还连接有曲臂连杆，所述曲臂连杆的顶部还设有其外

径与所述钳杆内径相一致的卡紧部，所述曲臂连杆延伸入上壳内并使卡紧部设置于所述钳

盖和所述锢球盖之间，所述卡紧部与所述钳杆同轴设置。

[0011] 进一步地，所述锢球盖的后端设有半球状的凹孔，部分所述第一控制球设置于所

述凹孔内，所述锢球盖的前端还设有一通孔，所述通孔与凹孔相连通，所述锢球盖的前端以

所述通孔为圆心阵列有多组滑轮。

[0012] 进一步地，所述第一控制球上还上设有十字形的嵌线槽。

[0013] 进一步地，所述钢丝链上密布半球状小凸颗粒，所述传动轮以和嵌线槽上密布设

置有与小凸颗粒相对应的孔洞。

[0014] 进一步地，所述握把下端还设有橡胶指扣。

[0015] 本发明的有益效果是：本发明通过控制球控制钳体的转动及控制钳口开合扳环，

钳体可进行三关节七方向的自由弯曲工作，有效地解决了传统腹腔镜手术器械在腹腔内操

作时发生拥挤、冲突、僵直、可控性低等问题，可大幅度有效提高手术效率防止手术副损伤，

可提高微创手术的精确性，解决临床微创外科遇到实际实施困难；

[0016] 结构简单实用，制造成本低；

[0017] 钳头、钳杆为可拆卸更换结构，通过对于不同功能钳头设计，可实现分离钳、剪刀、

持针钳、双极电凝钳等专用器械功能，延长本发明整体的使用寿命，且通过旋转钳杆可对钢

丝链的松紧进行调整，完成不同手术者对于手术器械阻尼的要求。

[0018] 本发明由拇指控制钳体的角度转换，食指控制角度锁死，中指控制钳体的开合，由

手掌，无名指及小指握持握把，符合手指人体工程学原理，使用方便，便于上手，对消除医生

疲劳、提高手术的精确性具有重要意义；

[0019] 钳体在特定的手术区域角度预弯可控制动；当到达理想位置后靠食指按紧卡紧扳

环，使得卡紧部与钳杆吻合，将钢丝链固定死，让操作者在进行手术时保证手术钳的稳定。

附图说明

[0020] 图1是本发明的手术钳的立体图；

[0021] 图2是本发明的手术钳的剖视图；

[0022] 图3是本发明的前端执行机构的立体放大图；

[0023] 图4是本发明的前端执行机构的剖视图；

[0024] 图5是本发明的控制手柄的剖视图；

[0025] 图6是本发明的锢球盖的立体放大图；

[0026] 图7是本发明的第一控制球和第二控制球的装配图。

具体实施方式

[0027] 下面通过实施例，并结合附图，对本发明的技术方案作进一步具体的说明。

[0028] 结合图1和图2所示，一种多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，包括控制手柄1、钳杆2

和前端执行机构3，所述钳杆2为中空杆体，前端执行机构3通过钢丝链(未示出)穿过钳杆2
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内部与控制手柄1相连接；

[0029] 其中，钳杆2外径尺寸为5-10mm，内径尺寸为4-7mm；

[0030] 结合图3和图4所示，前端执行机构3包括钳体31和十字万向节32，钳体31包括设置

在钳座311上的主动钳312和从动钳313，钳座31上设有凹孔，凹孔内设有传动轮，主动钳312

的尾部与传动轮同轴连接在同一转轴上，钳座31的后端转动连接在十字万向节32的前端，

十字万向节32的后端中部也设有传动轮并与钳杆2的前端相转动连接；

[0031] 装配好的前端执行机构3，应在内轴夹角60°情况下转动自如；夹角为0°时，最大工

作扭矩在0.08Nm时，不会有永久变形；

[0032] 如图5所示，控制手柄1包括上壳11和握把12，上壳11的前端设有钳盖13，钳杆2的

后端螺接在钳盖13上并贯通上壳11内部，在钳杆2损毁后可方便地进行更换，同时，通过旋

转钳杆2还可以对钢丝链的松紧进行调整；上壳11内设有锢球盖111，锢球盖111的后端和上

壳之间设有第一控制球112，第一控制球112后端设有一延伸出上壳11的连接杆113，连接杆

113连接中空的第二控制球114，第二控制球114上固定设置有拨环115；握把12前端从上至

下依次设有卡紧扳环121、钳口开合扳环122和放置无名指与小指用的橡胶指扣123，卡紧扳

环121上连接有曲臂连杆124，曲臂连杆124的顶部还设有其外径与钳杆2内径相一致的卡紧

部125，曲臂连杆124延伸入上壳11内并使卡紧部125设置于钳杆2和锢球盖111之间，卡紧部

125与钳杆2同轴设置；钳口开合扳环122上设有延伸入握把12内的开合连杆126，主动钳312

的尾部通过钢丝与开合连杆126相连接；

[0033] 其中，握把12的外径为40mm，内径为25mm，长度设计为90mm；橡胶内垫指扣123的设

置是为了防止手与握把之间出现打滑现象，其次，橡胶材料比较质软，操作者使用的时候握

着软质材料也较为舒适；

[0034] 其中，第二控制球114直径为25mm，第一控制球112直径设为22mm，连接杆113长度

为4mm；

[0035] 如图6所示，锢球盖111的后端设有半球状的凹孔1111，部分第一控制球112设置于

凹孔1111内，锢球盖111的前端设有一通孔1112，通孔1112与凹孔1111相连通，锢球盖111的

前端以通孔1112为圆心阵列有多组滑轮；

[0036] 如图7所示，第一控制球112还上设有十字形的嵌线槽1121；

[0037] 其中，嵌线槽1121的宽度为1mm；

[0038] 本发明的钢丝链上密布半球状小凸颗粒，设置于钳座311和万向节32上的传动轮

以及嵌线槽1121上密布与小凸颗粒相对应的孔洞，两组钢丝链分别穿过中空的钳杆2使钳

座311与万向节32和第一控制球112相连接；小凸颗粒和孔洞相配合可实现传动力的传输，

通过拨动拨环115可使前端执行机构3在0～60°之间的平面内三关节七自由转动工作；

[0039] 使用本发明进行手术时，拇指放置于拨片115上，以控制前端执行机构3的角度转

换；食指放置于卡紧扳环121内，扳动卡紧扳环121可使卡紧部125插入钳杆2来锁紧钢丝链，

以达到角度锁死的目的；中指放入钳口开合扳环122内控制钳体31的开合；由手掌，无名指

及小指握紧握把12；手部中拇指是最重要手指，占手功能的50％，其次是食指、中指占手功

能的20％或15％；让手最为灵活的三指负责钳体31的转向及开合，符合人手指人体工程学

原理，而且，由于本发明是由人手直接操作，能更好的感知手术部位组织的强度、韧性、质感

等信息，具有良好的信息反馈作用。
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[0040] 以上所述仅为本发明的较佳实施例而已，并不用以限制本发明，凡在本发明的精

神和原则之内，所作的任何修改、等同替换、改进等，均应包含在本发明的保护范围之内。
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图1
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图2
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图3

图4
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图5

图6
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专利名称(译) 多指直接控制转腕腹腔镜手术钳

公开(公告)号 CN105496512B 公开(公告)日 2017-12-19

申请号 CN201510918889.6 申请日 2015-12-14

[标]申请(专利权)人(译) 李强

申请(专利权)人(译) 李强

当前申请(专利权)人(译) 李强

[标]发明人 李强

发明人 李强

IPC分类号 A61B17/29 A61B17/00

CPC分类号 A61B17/00 A61B17/29 A61B17/2909 A61B2017/00296 A61B2017/00314 A61B2017/00464 A61B2017
/2904 A61B2017/2925 A61B2017/2927

审查员(译) 吴培

其他公开文献 CN105496512A

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本发明公开了一种多指直接控制转腕腹腔镜手术钳，包括控制手柄、钳
杆和钳头，钳头通过十字万向节与钳杆连接，控制手柄包括上壳和握
把，上壳内设有控制球，握把前端设有卡紧扳环和钳口开合扳环，钳口
开合扳环连接有开合连杆，钳体通过钢丝与开合连杆相连接；两组钢丝
链分别穿过钳杆使钳座与控制球、万向节与控制球相连接，本发明通过
控制球控制钳体的转动及中指对钳口开合扳环控制钳头的开合，钳体可
进行三关节七个方向的自由弯曲工作，使用方便、便于上手，对消除医
生疲劳、提高手术的精确性及扩大腹腔镜手术适应症具有重要意义，且
成本低廉，易于推广。
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