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(57)摘要

本实用新型涉及一种腹腔镜旋肝牵引装置，

包括外套管、密封件、控制组件、牵引组件、收放

组件；其中，所述控制组件包括固定手柄、活动手

柄、驱动连杆，所述牵引组件包括固定臂、活动

臂、无菌绳、钢丝，所述收放组件包括壳体、棘轮

构件、拨簧销、摇柄，所述棘轮构件为内棘轮，包

括棘轮、棘爪、限制棘爪位置的簧片；所述无菌绳

一端固定连接于固定臂端头，沿活动臂进入固定

臂中段，另一端连接钢丝；钢丝另一端沿固定手

柄进入所述壳体并缠绕于棘轮外缘。该牵引装置

通过无菌绳套，采用柔性牵引的方式来完成旋肝

牵引的操作，不但操作简单、调节方便，而且不易

造成器官损伤，术野暴露效果较好，具有积极的

技术意义。
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1.一种腹腔镜旋肝牵引装置，其特征在于，包括：外套管（1）、密封件（18）、控制组件、牵

引组件、收放组件；

其中，所述控制组件包括固定手柄（2）、活动手柄（3）、驱动连杆（4），所述牵引组件包括

固定臂（5）、活动臂（6）、无菌绳（7）、钢丝（17），所述收放组件包括壳体（8）、棘轮构件、拨簧

销（9）、摇柄（10），所述棘轮构件为内棘轮，包括棘轮（11）、棘爪（12）、限制棘爪（12）位置的

簧片（13）；

所述无菌绳（7）一端固定连接于固定臂（5）端头，沿活动臂（6）延伸至固定臂（5）中段，

另一端连接钢丝（17）；钢丝（17）另一端沿固定臂（5）、固定手柄（2）进入所述壳体（8）并缠绕

于棘轮（11）外缘；所述固定臂（5）与固定手柄（2）连为一体；所述活动臂（6）后端通过销钉或

转轴与固定臂（5）铰接；

所述活动手柄（3）设于固定手柄（2）后部的槽内，中部通过旋转轴与固定手柄（2）连接，

上端与驱动连杆（4）铰接；所述驱动连杆（4）另一端与活动臂（6）铰接并驱动活动臂（6）绕轴

旋转；

所述外套管（1）为中空金属管，内径大于所述固定臂（5）与驱动连杆（4）的整体最大径

向尺寸；所述密封件（18）设置于外套管（1）口部，设有供驱动连杆（4）、  钢丝（17）、固定臂

（5）穿过的开孔；

圆形的所述壳体（8）固定连接于固定手柄（2），设有供钢丝（17）进出的开口；所述棘轮

（11）通过轴承与壳体（8）连接，棘轮（11）内部设有固定于一侧壳体（8）的固定环（16）；所述

棘爪（12）和簧片（13）均设于固定环（16）上朝外一侧，棘爪（12）通过转轴连接，簧片（13）通

过固定桩固定连接，簧片（13）另一端连接于棘爪（12）上；与固定环（16）同侧的壳体（8）上设

有长孔，用于拨动所述簧片（13）的拨簧销（9）设于所述长孔内；所述摇柄（10）与拨簧销（9）

处于壳体（8）异侧；摇柄（10）的转轴与所述棘轮（11）同轴，内端连接于棘轮（11）内侧。

2.根据权利要求1所述的腹腔镜旋肝牵引装置，其特征在于，所述活动臂（6）为内径大

于所述无菌绳（7）外径的中空管式结构，所述固定臂（5）为C形槽结构，槽内径大于所述活动

臂（6）的外径。

3.根据权利要求1所述的腹腔镜旋肝牵引装置，其特征在于，所述固定手柄（2）与活动

手柄（3）均设有指套（14），两手柄还设有形成搭接配合的锯齿锁扣（15）。

4.根据权利要求1所述的腹腔镜旋肝牵引装置，其特征在于，所述固定臂（5）、活动臂

（6）的前端均为圆头，固定臂（5）的两翼端面做圆弧处理。

5.根据权利要求1所述的腹腔镜旋肝牵引装置，其特征在于，所述活动臂（6）的后端为

球头；或在固定臂（5）的槽底面设有在张开时容纳活动臂（6）后端的凹坑。
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一种腹腔镜旋肝牵引装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种腹腔镜旋肝牵引装置，属于医疗手术器械领域。

背景技术

[0002] 在医疗手术领域，随着外科手术技术和模式的不断发展，从传统的开放手术逐渐

过渡到微创手术；其中腹腔镜手术随着腹腔镜技术的发展也越来越受到重视。目前，腹腔镜

手术占据了外科手术的半壁江山，肝脏为实质性脏器，有门静脉及肝动脉双重血供，血运丰

富，切除肝脏时容易发生断面出血、胆漏，给腹腔镜手术带来一定困难。随着技术的进步，腹

腔镜器械的不断创新，腹腔镜肝切除术也取得了很大进展，肝脏切除的范围也得到进一步

提高，以往认为腹腔镜肝脏手术的一些相对禁忌位置，如右肝的较大肿瘤，目前也逐渐开始

应用腹腔镜技术。腹腔镜右肝切除相比腹腔镜左肝切除,手术时间长、术中出血多、术后住

院时间长、肝门阻断率更高,术后转氨酶水平升高更明显,提示腹腔镜右肝切除比腹腔镜左

肝切除更难。腹腔镜右肝切除术尤其是肝右后叶切除手术难点主要在于肝右后叶解剖位置

较深，腔镜下操作空间狭小，分离显露困难，因此如何更好显露肝右后叶手术操作部位显得

尤为重要。目前临床上有的做法是依靠第一助手用腹腔镜钝头钳抓持肝脏,将肝脏拉向左

侧，以显露肝右后叶；如抓持的力度偏小,肝脏容易滑脱,若抓持的力度过大,肝脏又易被撕

裂；而且术中术野暴露效果欠佳。

[0003] 在申请公布号为CN107928724A的中国专利文献中，还公开了名称为“一种腹腔镜

用组织牵开悬吊器”的手术器械，其技术方案为“包括形成腹腔镜手术器械的操作杆(3)和

手柄(4)以及至少一对夹钳，其特征在于：每对夹钳之间通过连接线(115)柔性连接，并且至

少其中一个夹钳上设有用于收卷连接线的收线装置，每个夹钳的尾端分别设有夹钳拉杆

(113)；所述操作杆(3)通过操作拉杆(303)分别和每个夹钳尾端的夹钳拉杆(113)可分离连

接，所述手柄(4)通过操作拉杆(303)控制夹钳的动作。”该技术方案中存在以下不足：

[0004] （1）仍然是采用夹钳对器官进行刚性夹持，容易损伤器官的问题仍然存在；

[0005] （2）对器官的牵拉受力点是第二夹钳夹持的其他部位，对器官的牵拉力度受收线

器的张力影响；不但在手术过程中难以调节，而且容易导致所夹持的其他部位的损伤；

[0006] （3）该方案在使用中，需要在腹腔内分别对不同夹钳进行夹持、解脱、勾取等操作，

不但操作繁琐，还极易增大手术风险。

[0007] 因此，为了解决上述问题，设计一种能更方便地对肝脏进行安全地有效牵引的腹

腔镜旋肝牵引装置，是本领域技术人员亟待解决的问题。

发明内容

[0008] 为解决现有技术中腹腔镜所用的器官牵引装置存在的操作不便、易损伤器官及其

他部位的问题，本实用新型提供一种腹腔镜旋肝牵引装置，采用柔性牵引的方式来完成旋

肝牵引的操作，不但操作简单、调节方便，而且不易撕裂肝脏，有效牵引肝脏不易滑脱，术野

暴露效果较好。
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[0009] 本实用新型采用下述技术方案：

[0010] 一种腹腔镜旋肝牵引装置，其特征在于，包括外套管、密封件、控制组件、牵引组

件、收放组件；

[0011] 其中，所述控制组件包括固定手柄、活动手柄、驱动连杆，所述牵引组件包括固定

臂、活动臂、无菌绳、钢丝，所述收放组件包括壳体、棘轮构件、拨簧销、摇柄，所述棘轮构件

为内棘轮，包括棘轮、棘爪、限制棘爪位置的簧片；

[0012] 所述无菌绳一端固定连接于固定臂端头，沿活动臂进入固定臂中部，另一端连接

钢丝的一端；钢丝沿固定臂、固定手柄进入所述壳体并缠绕于棘轮外缘；所述固定臂与固定

手柄连为一体；所述活动臂后端通过销钉或转轴与固定臂铰接；

[0013] 所述活动手柄设于固定手柄后部的槽内，中部通过旋转轴与固定手柄连接，上端

与驱动连杆铰接；所述驱动连杆另一端与活动臂铰接并驱动活动臂绕轴旋转；

[0014] 所述外套管为中空金属管，内径大于所述固定臂与驱动连杆的整体最大径向尺

寸；所述密封件设置于外套管口部，设有供驱动连杆、  钢丝、固定臂穿过的开孔。

[0015] 圆形的所述壳体固定连接于固定手柄，设有供钢丝进出的开口；所述棘轮通过轴

承与壳体连接，棘轮内部设有固定于一侧壳体的固定环；所述棘爪和簧片均设于固定环上

朝外一侧，棘爪通过转轴连接，簧片通过固定桩固定连接，簧片另一端连接于棘爪上；与固

定环同侧的壳体上设有长孔，用于拨动所述簧片的拨簧销设于所述长孔内；所述摇柄与拨

簧销处于壳体异侧，摇柄的转轴与所述棘轮同轴，内端连接于棘轮内侧。

[0016] 优选的，所述活动臂为内径大于所述无菌绳外径的中空管式结构，所述固定臂为C

形槽结构，槽内径大于所述活动臂的外径。

[0017] 或优选的，所述固定手柄与活动手柄均设有指套，两手柄还设有形成搭接配合的

锯齿锁扣。

[0018] 或优选的，所述固定臂、活动臂的前端均为圆头，固定臂的两翼端面做圆弧处理。

[0019] 或优选的，所述活动臂的后端为球头；或在固定臂的槽底设有在张开时容纳活动

臂后端的凹坑。

[0020] 本实用新型具有以下的优点：

[0021] （1）采用无菌绳作为与肝脏直接接触的柔性牵引方式，比常见的夹持牵引方式更

安全；

[0022] （2）通过活动臂与固定臂来操控无菌绳的绳圈，可以在一个腹部开口内、单手操作

完成，使用更方便，对病人的伤害更小；

[0023] （3）棘轮结构的收放组件，既便于操作又能自动锁止，使用方便。

附图说明

[0024] 图1 是本实用新型的实施例结构示意图；

[0025] 图2 是本实用新型实施例局部剖视示意图；

[0026] 图3 是本实用新型实施例中收放组件部分结构示意图；

[0027] 图4是本实用新型实施例中收放组件剖视示意图；

[0028] 图5是图4的局部放大示意图；

[0029] 其中：1.外套管，2.  固定手柄，3.  活动手柄，4.  驱动连杆，5.  固定臂，6.  活动
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臂，7.  无菌绳，8.  壳体，9.  拨簧销，10.  摇柄，11.  棘轮，12.  棘爪，13.  簧片，14.指套，

15.  锯齿锁扣，16.固定环，17.钢丝，18.密封件。

具体实施方式

[0030] 下面结合附图和实施例对本实用新型进一步说明。

[0031] 如图1所示，本实施例为一种腹腔镜旋肝牵引装置，包括外套管1、密封件18、控制

组件、牵引组件、收放组件；

[0032] 其中，所述控制组件包括固定手柄2、活动手柄3、驱动连杆4，所述牵引组件包括固

定臂5、活动臂6、无菌绳7、钢丝17，所述收放组件包括壳体8、棘轮构件、拨簧销9、摇柄10，所

述棘轮构件包括棘轮11、棘爪12、限制棘爪位置的簧片13，所述棘轮11为内棘轮，棘齿在轮

环的内圈；

[0033] 所述驱动连杆4形状可以为片式或圆柱形，外表面光滑。

[0034] 所述活动臂6为内径大于所述无菌绳7外径的中空管式结构，所述无菌绳7一端固

定连接于固定臂5前端，固定方式可以采用胶接、铆接或在固定臂5前端穿孔打结系牢等方

式。无菌绳7经过活动臂6的空腔延伸至固定臂  5 中段，另一端与钢丝17固定连接，连接时，

无菌绳7和钢丝17端部均设有回形环，两回形环交叉套接后各自捆紧，形成铁链状扣环，捆

扎部位的直径不影响无菌绳7和钢丝17的运动；钢丝17先后穿过固定臂5的凹槽、固定手柄2

中的通道，进入所述壳体8后绕棘轮11缠绕，端头固定于棘轮11外缘（如图3所示）；所述固定

臂5与固定手柄2连为一体；

[0035] 所述活动手柄3设于固定手柄2后部的槽内，中部通过旋转轴与固定手柄2连接，上

端与驱动连杆4铰接；所述驱动连杆4另一端与活动臂6铰接并驱动活动臂6绕轴旋转；

[0036] 所述无菌绳7采用弹性小、强度足够、不易脱落纤维的纺织品绳索，做无菌处理之

后使用；为了避免造成勒伤，无菌绳7的直径不宜过小，建议不小于3mm。所述钢丝17选用时，

在保证强度的前提下要求刚性较小，以便于缠绕。

[0037] 如图2所示，为活动臂6与固定臂5贴合后，连接部位的剖面示意；所述固定臂5为C

形槽结构，槽内径大于所述活动臂6的外径。这样的尺寸关系，使活动臂6与固定臂5贴合后

成为一个整体，既容易从外套管1中穿过，又能尽量避免与内脏发生更多触碰。活动臂6后端

通过两侧的销钉铰接于固定臂5槽内，这种连接方式可避免对无菌绳7的输送造成妨碍；两

侧销钉位于穿过活动臂6中轴的一条线上。活动臂6与固定臂5连接的一端（称为后端）为球

头，两侧的销钉延长线穿过球心位置，或者在固定臂5上设有容纳活动臂6后端端头的凹坑；

这两种结构都能使活动臂6张开时末端与固定臂5不会产生干涉。所述销钉与固定臂5和活

动臂6的配合既不会紧到影响活动，也不会松到销钉脱出。由于每次手术活动臂6张开的次

数很少，因此销钉不会出现因多次开合而走位、影响应用的现象。

[0038] 所述外套管1为中空金属管，内外壁均光滑，内径大于所述固定臂5与驱动连杆4的

整体最大径向尺寸；外套管1口部设有凸起的唇部；所述密封件18设有翻边，包容外套管1唇

部，以保证在驱动连杆和钢丝活动时不会导致密封件18移动。腹腔镜手术中需要在腹腔中

充入12-15mmHg压强的气体，密封件18主要用于保证在手术过程中气体不从本装置位置泄

露。手术过程中气压机会实时监测并在气压降低后自动补充，因此少量的漏气不会影响手

术使用。密封件18材质选用气密性好的橡胶材料，例如ⅡR丁基橡胶等；相应的，可以在驱动
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连杆4和钢丝17表面涂抹植物或动物油脂作为润滑剂和气密剂。密封件18为与外套管1相配

合的圆形，上面设有供驱动连杆4、钢丝17、固定臂5穿过的开口；其中驱动连杆4使用的开口

高度略大于连杆本身高度，因为驱动连杆4在高度方向上存在很小幅度的位移；在本实施例

中，为了装配更方面，密封件18分为左右2个半圆，切分2个半圆的直径分别将供驱动连杆4、

钢丝17、固定臂5穿过的开口切分为左右2部分。

[0039] 所述收放组件结构如图1、图3、图4所示；所述壳体8为圆形，固定连接于固定手柄

2，设有供钢丝17进出的开口；如图4所示，所述棘轮11通过两侧的轴承同轴连接于壳体8的

壳体内侧，其中壳体8分别连接轴承的外圈，棘轮11两侧侧面分别连接轴承的内圈，连接方

式可以为焊接或卡接；这种结构使棘轮11可以绕壳体8的中轴自由旋转，同时轴承内圈以内

的空间不受棘轮11旋转干涉。所述棘爪12和簧片13均设于固定环16上，所述固定环16与壳

体8同轴且固定于壳体8一侧内面，位于棘轮11内。棘爪12连接端为转轴；簧片13为软簧片，

强度只需足以支撑棘爪12的重量使其不致垂落即可，与固定环16连接端为通过固定桩焊

接、铆接或螺钉固定，与棘爪12连接的一端为焊接或铰接；棘轮11旋转时，簧片13利用自身

的弹性来限制棘爪12的位置。如图5所示，所述拨簧销9设于壳体8表面的长孔内，本体直径

小于长孔的宽度，分别在位于壳体8内外侧的位置设有直径大于长孔宽度的环状凸起，以限

制轴向位置；位于壳体外的长度需满足捏持或拨动需要；拨簧销9位于壳体内的长度需满足

拨动簧片13所需。当拨簧销9受到推动或拨动时，由于受到环状凸起的限制，姿态不能做大

的变动，主要沿壳体8的长孔运动；如图3虚线所示，簧片13被拨簧销9拨动，带动棘爪12旋转

至脱离棘轮11的位置，便于棘轮11在摇柄10的作用下转动，缠绕收紧钢丝17。在拨簧销9动

作之前，需要先摇动摇柄10略微反转，使棘爪12脱离锁定位置。本实施例中，所述长孔为以

壳体8为圆心的弧形孔。

[0040] 所述摇柄10与拨簧销9设于异侧以避免干涉，摇柄轴在壳体8的圆心部位穿过，并

在穿过位置设有轴承以便于摇柄10转动，所述摇柄轴与棘轮11同轴，摇柄轴内侧固定连接

在棘轮11内侧。所述棘轮11外缘设有凸边，以便于规范钢丝17缠绕时的位置。

[0041] 所述固定手柄2与活动手柄3均设有指套14，两手柄还设有形成搭接配合的锯齿锁

扣15。所述锯齿锁扣15包括2片截面为锯齿形的构件，所述2构件分别固定于1个指套14上，

锯齿面相对，并可以利用锯齿结构形成搭接配合以互相钩挂锁定。固定手柄2与活动手柄3

均为金属材质，解锁时利用二者的弹性，使2片锯齿形构件脱离钩挂状态后，掰动活动手柄3

离开原来的垂直面，使锯齿结构不能互相接触，从而释放。

[0042] 如图1所示，所述固定臂5、活动臂6的前端均为圆头；如图2所示，固定臂5的两翼端

面均做圆弧处理；这样的设置可以尽量避免对内脏造成伤害。

[0043] 本装置中，与人体存在接触的部分，包括外套管1、驱动连杆4、固定臂5、活动臂6，

均采用不锈钢材质。

[0044] 本实施例使用方法如下：

[0045] 1 .  将活动臂6与固定臂5贴合后成为一个整体，从左右两方向将密封件18按预定

位置装配于固定臂5、驱动连杆4综合形成的杆式组件上，将所述杆式组件从外套管1中穿

过，活动臂6与固定臂5伸到预定位置后，将密封件18与外套管1的口部和唇部套接固定，在

挤压作用下，无论是中间的切分开口还是3个构件的穿出开口均保持气密性；由于固定臂5、

驱动连杆4、钢丝17、外套管1均为光滑构件，这些构件可沿密封件18做相对滑动而不影响密
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封效果；

[0046] 2.  将外套管1穿过预先完成的手术通道进入腹腔；在此过程中需结合腹腔镜的图

像进行，以尽量避免与器官的接触；此过程中的气密密封依靠手术通道口部密封件，外套管

1的外表面光滑，有助于保持穿入过程中的密封和顺畅进入；

[0047] 3.  本装置到达使用位置后，操作人单手持两手柄，捏合活动手柄3时，在驱动连杆

4的作用下，活动臂6张开；此时无菌绳7受牵拉，拉动钢丝17，棘轮11如图3所示逆时针旋转

被动放钢丝；棘爪12的存在防止棘轮11反转；当活动臂6张开到位时，使用锯齿锁扣15固定

活动手柄3的位置；

[0048] 4.  使用活动臂6和固定臂5之间的无菌绳7形成的绳套，套住肝脏，通过操作固定

手柄3或外套管1对肝脏进行牵拉、旋转，协助完成手术；在手术过程中可以根据需要随时转

动外套管1调整牵拉、旋转的角度，以配合手术需要；在此期间由于密封件18和手术通道口

部密封件的作用，气密性得到保持。

[0049] 5.手术完成后，将无菌绳7形成的绳套从肝脏解脱；解锁锯齿锁扣15，张开活动手

柄3，将活动臂6与固定臂5贴合；先摇动摇柄10略微反转，使棘爪12脱离锁定位置；再沿长孔

推动拨簧销9，拨动簧片13，使棘爪12离开棘轮11；棘轮11解除单向锁定；随后转动摇柄10，

如图3所示使棘轮11顺时针转动，将钢丝17缠绕至棘轮11外缘，以避免在取出过程中对内脏

造成意外牵拉；

[0050] 6.收紧无菌绳7后，将本装置从手术通道取出。

[0051] 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实用新

型。对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实用新型的精神或范围的情况下，在其它实施例中实现，未予以

详细说明和局部放大呈现的部分，为现有技术，在此不进行赘述。因此，本实用新型将不会

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特点相一致的最宽的

范围。
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