
(19)中华人民共和国国家知识产权局

(12)发明专利申请

(10)申请公布号 

(43)申请公布日 

(21)申请号 201910315774.6

(22)申请日 2019.04.19

(71)申请人 杨琨

地址 430061 湖北省武汉市武昌区东湖路

169号

    申请人 罗斌　王行环

(72)发明人 杨琨　罗斌　王行环　

(51)Int.Cl.

A61B 90/60(2016.01)

 

(54)发明名称

一种腹腔镜操作者随动支撑系统

(57)摘要

本发明公开了一种腹腔镜操作者随动支撑

系统，包括手术台和固定在手术台一侧的两个手

臂托架，每个手臂托架包括一万向手托和多段中

空金属杆，每段中空金属杆的上端为第一球形结

构，下端为第一关节臼，内部均设有活动塞；万向

手托与设置在最上端的中空金属杆上端的第一

球形结构连接，相邻两个中空金属杆之间均通过

第一关节臼同与之对应的第一球形结构配合连

接形成万向关节结构，且中空金属杆内设有的活

动塞下端与对应的第一球形结构相配合连接；每

段中空金属杆内腔同设置在与之对应的手臂托

架旁的一条液压或者气压管路连通。本发明通过

万向关节结构调整术者前臂的高度和角度，提医

生舒适度，降低疲劳，提高操作的精准度，减少外

科医生职业病发生。
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1.一种腹腔镜操作者随动支撑系统，包括手术台(1)和固定在手术台(1)一侧的两个手

臂托架(2)，其特征在于，每个所述手臂托架(2)包括一个万向手托(21)和多段中空金属杆

(22)，每段所述中空金属杆(22)的上端为第一球形结构(221)，下端为第一关节臼(222)，且

每段中空金属杆(22)内部均设有活动塞(223)；

所述万向手托(21)与设置在最上端的中空金属杆(22)上端的第一球形结构(221)连

接，每段中空金属杆(22)的上端设有的第一球形结构(221)同与之相邻的中空金属杆(22)

的下端设有的第一关节臼(222)配合连接形成一个万向关节结构；每段中空金属杆(22)内

设有的活动塞(223)下端同与之相邻的中空金属杆(22)的上端设有的第一球形结构(221)

配合连接；

每段所述中空金属杆(22)内腔同设置在与之相对应的手臂托架(2)旁的一条液压或者

气压管路(4)连通，每条所述液压或者气压管路(4)均与液压泵或气压泵(5)连接。

2.根据权利要求1所述的一种腹腔镜操作者随动支撑系统，其特征在于，每个所述手臂

托架(2)均通过支撑臂快拆卡口(3)固定在手术台(1)上，每个所述支撑臂快拆卡口(3)均包

括卡扣固定件(31)、固定在卡扣固定件(31)上的支撑杆(32)和螺栓(33)，所述卡扣固定件

(31)卡扣在手术台(1)的横梁杆(11)上、并通过螺栓(33)固定；

所述支撑杆(32)的上端设有一个第二球形结构(321)，所述支撑杆(32)上的第二球形

结构(321)与对应手臂托架(2)设置在最下端的中空金属杆(22)下端的第一关节臼(222)配

合连接。

3.根据权利要求1所述的一种腹腔镜操作者随动支撑系统，其特征在于，所述万向手托

(21)包括托架(211)和设置在托架(211)下方的第二关节臼(212)，所述万向手托(21)上的

第二关节臼(212)与对应手臂托架(2)设置在最上端的中空金属杆(22)上端的第一球形结

构(221)配合连接。

4.根据权利要求3所述的一种腹腔镜操作者随动支撑系统，其特征在于，所述托架

(211)呈圆弧形，且与手臂轮廓相吻合，所述托架(211)上还开设有多个呈左右对称分布的

透气通孔(213)。

5.根据权利要求1所述的一种腹腔镜操作者随动支撑系统，其特征在于，每条所述液压

或者气压管路(4)均设有一个液压或气压脚踏开关(6)。

6.根据权利要求1所述的一种腹腔镜操作者随动支撑系统，其特征在于，每条所述液压

或者气压管路(4)均设有一个排气阀(7)，且每个排气阀(7)设置在与之对应的液压或气压

脚踏开关(6)与之手臂托架(2)之间。
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一种腹腔镜操作者随动支撑系统

技术领域

[0001] 本发明涉及腹腔镜手术辅助器械技术领域，具体的说是涉及一种腹腔镜操作者随

动支撑系统。

背景技术

[0002] 腹腔镜手术是常见的外科微创手术，和传统的外科器械相比，腹腔镜的器械更长，

外科医生需要使用违反人体工学的姿势长时间进行手术，造成了外科医生的关节和肌肉疼

痛，甚至会影响到外科操作精准度。使用手臂托架可以明显提高腹腔镜医师的舒适度，降低

疲劳，提高操作的精准度，减少外科医生职业病的发生。

[0003] 目前的手臂托架为固定式，而手术中由于操作目标不同，需要外科医生随时调整

自己前臂的高度和角度，固定式托架显然不能满足实际工作需要。其次腹腔镜手术中，主刀

医生需要和持镜手进行配合，托架在满足强度的条件下需要尽可能地少占操作空间。

发明内容

[0004] 为解决上述背景技术中提出的问题，本发明的目的在于提供一种腹腔镜操作者随

动支撑系统。

[0005] 为实现上述目的，本发明采取的技术方案为：

[0006] 本发明提供了一种腹腔镜操作者随动支撑系统，包括手术台和固定在手术台一侧

的两个手臂托架，每个所述手臂托架包括一个万向手托和多段中空金属杆，每段所述中空

金属杆的上端为第一球形结构，下端为第一关节臼，且每段中空金属杆内部均设有活动塞；

[0007] 所述万向手托与设置在最上端的中空金属杆上端的第一球形结构连接，每段中空

金属杆的上端设有的第一球形结构同与之相邻的中空金属杆的下端设有的第一关节臼配

合连接形成一个万向关节结构；每段中空金属杆内设有的活动塞下端同与之相邻的中空金

属杆的上端设有的第一球形结构配合连接；

[0008] 每段所述中空金属杆内腔同设置在与之相对应的手臂托架旁的一条液压或者气

压管路连通，每条所述液压或者气压管路均与液压泵或气压泵连接。

[0009] 上述技术方案中，每个所述手臂托架均通过支撑臂快拆卡口固定在手术台上，每

个所述支撑臂快拆卡口均包括卡扣固定件、固定在卡扣固定件上的支撑杆和螺栓，所述卡

扣固定件卡扣在手术台的横梁杆上、并通过螺栓固定；

[0010] 所述支撑杆的上端设有一个第二球形结构，所述支撑杆上的第二球形结构与对应

手臂托架设置在最下端的中空金属杆下端的第一关节臼配合连接。

[0011] 上述技术方案中，所述万向手托包括托架和设置在托架下方的第二关节臼，所述

万向手托的第二关节臼与对应手臂托架设置在最上端的中空金属杆上端的第一球形结构

配合连接。

[0012] 上述技术方案中，所述托架呈圆弧形，且与手臂轮廓相吻合，托架上还开设有多个

呈左右对称分布的透气通孔。
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[0013] 上述技术方案中，每条所述液压或者气压管路均设有一个液压或气压脚踏开关。

[0014] 上述技术方案中，每条所述液压或者气压管路均设有一个排气阀，且每个排气阀

设置在与之对应的液压或气压脚踏开关与之手臂托架之间。

[0015] 本发明的工作原理为：

[0016] 关闭排气阀，在管道内预充气体或者液体，液压泵或者气压泵持续施压。需要手臂

托架处在自由状态时，通过液压或气压脚踏开关阻断液压泵或者气压泵，并打开排气阀，使

得液压或者气压不工作，手臂托架中多段中空金属杆中的活动塞所受到的压力减小，活动

塞和万向关节结构之间的摩擦力小，多段中空金属杆可以自由活动，并随手臂进行运动，待

到达所需的工作位置和高度后，关闭排气阀，并松开液压或气压脚踏开关，解除对液压泵或

者气压泵的阻断，液压泵或者气压泵重新工作，在液压或者气压的作用下，中空金属杆的活

动塞会向下运动，和万向关节结构之间的摩擦力增大，锁死万向关节结构(相邻两个中空金

属杆之间均通过上一段中空金属杆下端的关节臼同与之对应连接的下一段中空金属杆上

端的球形结构配合连接形成万向关节结构)，这时多段中空金属杆都不能运动，至此便完成

手臂托架的锁定，也即固定好腹腔镜操作者的手臂位置；

[0017] 当需要重新调整腹腔镜操作者的手臂位置时，再次启动液压或气压脚踏开关，阻

断液压泵或者气压泵，打开排气阀，让液压或者气压不工作，手臂托架中多段中空金属杆中

的活动塞和万向关节结构之间的摩擦力小，多段中空金属杆重新可以自由活动，并随手臂

进行运动，到达新的工作位置和高度。

[0018] 与现有技术相比，本发明的有益效果是：

[0019] 1、本发明中的手臂托架可通过万向关节结构和液压泵或气压泵随时调整术者前

臂的高度和角度，提高腹腔镜医师的舒适度，降低疲劳，提高操作的精准度，减少外科医生

职业病的发生。

[0020] 2、本发明的手臂托架固定在手术床侧边，在满足托架支撑强度的同时，减少所占

操作空间。

附图说明

[0021] 图1为本发明的结构示意图；

[0022] 图2为图1中A处的局部放大图；

[0023] 图3为图1中B处的剖视图；

[0024] 图4为支撑臂快拆卡口的结构示意图；

[0025] 附图标记说明：

[0026] 1、手术台；11、横梁杆；2、手臂托架；21、万向手托；211、托架；212、第二关节臼；

213、透气通孔；22、中空金属杆；221、第一球形结构；222、第一关节臼；223、活动塞；3、支撑

臂快拆卡口；31、卡扣固定件；32、支撑杆；321、第二球形结构；33、螺栓；4、液压或者气压管

路；5、液压泵或气压泵；6、液压或气压脚踏开关；7、排气阀。

具体实施方式

[0027] 为使本发明实现的技术手段、创作特征、达成目的与功效易于明白了解，下面结合

附图和具体实施方式，进一步阐述本发明是如何实施的。
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[0028] 如图1、图2和图3所示，本发明提供了一种腹腔镜操作者随动支撑系统，包括手术

台1和固定在手术台1一侧的两个手臂托架2，每个手臂托架2包括一个万向手托21和多段中

空金属杆22，每段中空金属杆22的上端为第一球形结构221，下端为第一关节臼222，且每段

中空金属杆内部均设有活动塞223；

[0029] 所述万向手托21与设置在最上端的中空金属杆22上端的第一球形结构221连接，

每段中空金属杆22的上端设有的第一球形结构221同与之相邻的中空金属杆22的下端设有

的第一关节臼222配合连接形成一个万向关节结构；每段中空金属杆22内设有的活动塞223

下端同与之相邻的中空金属杆22的上端设有的球形结构221配合连接；

[0030] 每段中空金属杆22内腔同设置在与之对应的手臂托架2旁的一条液压或者气压管

路4连通，每条所述液压或者气压管路4均与液压泵或气压泵5连接。不管每段中空金属杆22

内腔是否有液压或气压，每段中空金属杆22内腔均位于该段中空金属杆内部设有的活动塞

223上方；通过每段中空金属杆22内腔充入液压或气压，保证活动塞223向下运动。

[0031] 每条所述液压或者气压管路4均设有一个或多个液压或气压脚踏开关6，每条所述

液压或者气压管路4均还设有一个排气阀7，且每个排气阀7设置在与之对应的液压或气压

脚踏开关6与之手臂托架2之间，排气阀7用于解除手臂托架2中每段中空金属杆22内腔中的

液压气压。

[0032] 本发明中，所述手术床1、液压泵或气压泵5均为市场上常用的设备。

[0033] 如图1和图4所示，每个手臂托架2均通过支撑臂快拆卡口3固定在手术台1上，每个

所述支撑臂快拆卡口3均包括卡扣固定件31、固定在卡扣固定件31上的支撑杆32和螺栓33，

所述卡扣固定件31卡扣在手术台1的横梁杆11上、并通过螺栓33固定；

[0034] 所述支撑杆32的上端设有一个第二球形结构321，所述支撑杆上的第二球形结构

321与对应手臂支架2设置在最下端的中空金属杆22下端的第一关节臼222配合连接。

[0035] 如图2所示，所述万向手托21包括托架211和设置在托架211下方的第二关节臼

212，所述万向手托21上的第二关节臼212与对应手臂托架2设置在最上端的中空金属杆22

上端的第一球形结构221配合连接。所述托架211呈圆弧形，且与手臂轮廓相吻合，托架211

上还开设有多个呈左右对称分布的透气通孔213。

[0036] 本发明中，关闭排气阀7，在液压或气压管道4内预充气体或者液体，液压泵或者气

压泵5持续施压。手臂托架21使用锁定功能时候，启动液压或气压脚踏开关6，在液压或者气

压的作用下，活动塞223向下运动，锁死万向关节结构(相邻两个中空金属杆22之间均通过

上一段中空金属杆22下端的关节臼222同与之对应连接的下一段中空金属杆22上端的球形

结构221配合连接形成万向关节结构)，这时多段中空金属杆22都不能运动，对抗手臂重力。

[0037] 手臂托架21使用自由功能时，关闭液压或气压脚踏开关6，阻断液压泵或者气压泵

5，打开排气阀7，使气压或者液压不工作，活动塞223和万向关节结构之间的摩擦力小，这时

多段中空金属杆22均可以活动，随手臂进行运动，以到达新的工作位置和高度。

[0038] 本发明随动支撑系统中，手臂托架21包括由多段高强度金属杆22两两之间以球形

结构221和关节臼222铰接而成，彼此以万向关节结构连接而形成人工肌肉，手臂托架21有

两个状态：一是自由状态,该状态下，所有的结构都解锁，人工肌肉对抗托架211重力，由术

者的前臂带动托架211至合适位置。二是锁定状态，该状态下，人工肌肉工作，万向关节结构

锁死，托架211固定，可以支撑术者的前臂。
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[0039] 最后说明的是，以上实施例仅用以说明本发明的技术方案而非限制，尽管参照较

佳实施例对本发明进行了详细说明，本领域的普通技术人员应当理解，可以对本发明的技

术方案进行修改或者等同替换，而不脱离本发明技术方案的宗旨和范围，其均应涵盖在本

发明的权利要求范围中。
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图1

图2
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图3

图4
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专利名称(译) 一种腹腔镜操作者随动支撑系统

公开(公告)号 CN109998703A 公开(公告)日 2019-07-12

申请号 CN201910315774.6 申请日 2019-04-19

[标]申请(专利权)人(译) 杨琨
罗斌
王行环

申请(专利权)人(译) 杨琨
罗斌
王行环

当前申请(专利权)人(译) 杨琨
罗斌
王行环

[标]发明人 杨琨
罗斌
王行环

发明人 杨琨
罗斌
王行环

IPC分类号 A61B90/60

CPC分类号 A61B90/60

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本发明公开了一种腹腔镜操作者随动支撑系统，包括手术台和固定在手
术台一侧的两个手臂托架，每个手臂托架包括一万向手托和多段中空金
属杆，每段中空金属杆的上端为第一球形结构，下端为第一关节臼，内
部均设有活动塞；万向手托与设置在最上端的中空金属杆上端的第一球
形结构连接，相邻两个中空金属杆之间均通过第一关节臼同与之对应的
第一球形结构配合连接形成万向关节结构，且中空金属杆内设有的活动
塞下端与对应的第一球形结构相配合连接；每段中空金属杆内腔同设置
在与之对应的手臂托架旁的一条液压或者气压管路连通。本发明通过万
向关节结构调整术者前臂的高度和角度，提医生舒适度，降低疲劳，提
高操作的精准度，减少外科医生职业病发生。
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