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1.一种刺激探针，包括：

近端连接器；

柔性线，所述柔性线在其第一端联接到所述近端连接器；

柄部，其具有联接到在所述柔性线的第二端的近端，所述柄部包括与所述近端相对的

远端，并且所述柄部具有被构成为由器械抓取的抓取部；以及

针，其从所述柄部的所述远端延伸并终止于导电尖端，所述导电尖端经由所述柔性线

电联接到所述近端连接器以传递刺激能量，其中，从所述柄部的所述近端到所述导电尖端

测量的所述柄部和所述针的长度小于3.0厘米，

其中，所述针和柄部被构造成通过腹腔镜引入腹腔镜手术部位中。

2.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，所述长度小于2.0厘米。

3.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，所述针被覆盖在从所述柄部延伸到所述导

电尖端的绝缘护套中，其中，所述导电尖端的特征在于不存在绝缘材料。

4.根据权利要求3所述的探针，其特征在于，所述导电尖端为半球形形状。

5.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，所述柄部为圆柱形并包括在2-4mm的范围

内的直径。

6.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，所述针为圆柱形并限定在0.5mm到1.5mm范

围内的直径。

7.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，柄部直径与针直径的比率为3:1。

8.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，所述针的长度大于所述柄部的长度。

9.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，还包括联接到所述柄部且邻近最初提到的

所述针定位的第二针。

10.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，所述针为由从所述柄部到所述导电尖端

延伸的绝缘护套覆盖的同心的双极构型，所述导电尖端形成阴极和阳极，并且其特征在于

不存在所述绝缘护套。

11.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，所述针是有延展性的。

12.根据权利要求1所述的探针，其特征在于，所述针形成解剖尖端。

13.一种手术系统，包括：

手术机器人，其被构造成控制臂和定位在所述臂的远端处的器械；

感测探针，其被构造用于经腹腔镜引入患者体内；以及

刺激探针，其被构造用于经腹腔镜引入所述患者体内，所述刺激探针包括近端连接器、

柔性线、柄部以及从所述线延伸并且终止于所述导电尖端的针，所述导电尖端电联接到所

述柔性线以传递刺激能量，所述针和柄部被构造成通过腹腔镜引入患者体内，所述柔性线

在所述近端连接器与所述手柄之间延伸，以便与所述近端连接器相对的所述针相连接，

其中，所述柄部包括联接到所述线的近端和联接到所述针的远端，并且其中，从所述近

端到所述导电尖端测量的所述柄部和所述针的长度小于3.0厘米，其中所述柄部被构成为

由所述臂抓取。

14.根据权利要求13所述的手术系统，其特征在于，所述柔性线的一部分在所述患者体

外，其中，所述柄部和针定位在所述患者的内部部位内，使得所述臂能抓取所述柄部并且将

所述导电尖端施加到所述内部部位内的组织。
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15.根据权利要求13所述的系统，其特征在于，所述针被覆盖在从所述柄部延伸到所述

导电尖端的绝缘护套中，其中，所述导电尖端的特征在于不存在绝缘材料。

16.根据权利要求13所述的系统，其特征在于，所述导电尖端为半球形形状。

17.根据权利要求13所述的系统，其特征在于，所述柄部为圆柱形并且包括在2-4mm的

范围内的直径。

18.根据权利要求13所述的系统，其特征在于，所述针为圆柱形并且限定在0.5mm到

1.5mm范围内的直径。

权　利　要　求　书 2/2 页

3

CN 104321012 B

3



用于机器人和腹腔镜手术的刺激探针

背景技术

[0001] 诱发电位(EP)监测协助外科医生在不清晰的术野内定位神经，以及在手术期间实

时保持并且评估神经功能。为此，通常采用诱发电位监测来捕获由对所关注的组织(例如，

直接神经、肌肉等)进行刺激而产生的响应。评价上述EP响应允许即时评估通过所关注的组

织的电信号路径的完整性。电刺激可引起组织的兴奋。在电刺激期间，手术探针在受治疗组

织可能所处的区域附近施加刺激信号。如果刺激探针接触组织或适度地接近组织，所施加

的刺激信号被传送到组织从而诱发响应。组织的激励产生由记录电极(或其它感测装置)感

测的电脉冲。(多个)记录电极信号将感测到的电脉冲信息传递给外科医生，以用于在确定

(EP)活动的背景下的解释。例如，该EP活动可显示在监视器上和/或以可听方式呈现。

[0002] 诱发电位监测对于涉及神经传导或与神经传导有关的许多不同的外科手术或评

价来说是有用的。在存在损坏这些组织的高可能性的手术期间，评价这些神经可协助保持

预期的电生理功能。例如，各种头部和颈部外科手术(例如，腮腺切除术和甲状腺切除术)需

要定位并识别脑神经和周围运动神经。在某些情况下，希望利用手术机器人来协助外科医

生执行外科手术。手术机器人可以以对患者微创的方式通过腹腔镜来执行手术。由于在微

创场合中涉及的各种约束，常规的刺激探针不适合在这样的环境中使用。

[0003] 概述

[0004] 刺激探针包括近端连接器和联接到近端连接器的柔性线。柄部联接到该线，并且

针从柄部延伸且终止于导电尖端。

附图简介

[0005] 图1是机器人手术系统的示意性框图。

[0006] 图2是抓取示例性的刺激探针的手术机械臂的透视图。

[0007] 图3是图2所示的刺激探针的侧视图。

[0008] 图4是如图3所示椭圆形4所指示的刺激探针的远端的特写侧视图。

[0009] 图5是包括远端双极刺激组件的备选刺激探针的侧视图。

[0010] 详述

[0011] 图1是利用部件的具体实施来在内部的靶组织部位“T”处选择性地执行神经监测

的机器人手术系统10的示意性框图。在一个实施例中，通过腹腔镜触及内部的靶组织部位

“T”并且使用手术机器人12执行手术，例如可得自加利福尼亚州森尼韦尔市的Intuitive 

Surgical,Inc.的DaVinci手术系统机器人。机器人12包括用于由用户(例如，外科医生)选

择性地控制的接口14和终止于器械18的至少一个臂16。器械18为腕式(wristed)器械，其形

成联接到臂16且能够由机器人12控制的抓紧器、钳子、夹持器或类似的结构。为此，器械18

包括由能够相对于彼此移动的相对的臂形成的钳口。

[0012] 诱发电位(EP)监测系统20联接到刺激探针22，以便将刺激信号传递到组织部位

“T”进而定位神经。一般而言，诱发电位监测系统20被构造成协助并且执行对人体解剖结构

的几乎任何神经/肌肉组合的神经完整性监测以及神经电位记录。系统20包括控制单元24，
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控制单元24可呈现多种形式并且在一个实施例中包括控制台26和患者接口模块28。

[0013] 系统20还包括一个或多个感测探针30，感测探针30可以是诸如电极的任何类型的

感测装置并且可操作以完成包括探针22的电路。在腹腔镜手术环境中，感测探针30可通过

诸如插管、套管针等的合适的导引器联接到患者体内的组织。控制单元24有利于对器械10

进行刺激，并且处理由探针22、感测探针30和其它部件(未示出)在使用期间产生的所有信

息。探针22和控制单元24适于允许控制和改变传递到探针22的刺激能量和因此由探针22传

递的刺激水平。此外，控制单元24处理由传递的刺激产生的、从刺激探针22和/或感测探针

30接收的信息(例如患者响应)。

[0014] 使用感测探针30，系统20响应于由刺激探针22和/或组织的物理操纵传递的电流

能量而基于记录的EP活动来执行监测。就图1的一个实施例而言，控制台26和患者接口模块

28被提供为由缆线32可通信地联接的单独的部件。备选地，可采用无线链路。此外，控制台

26和患者接口模块28可提供为单个装置。然而，在基本术语中，患者接口模块28用来促进刺

激/传感部件(例如，探针22和感测探针30)的方便联接并且管理输入和输出电信号。控制台

26继而解释输入信号(例如，由感测探针30感测的脉冲)，显示用户所需的信息，提供可听的

信号反馈，提供用户接口(例如通过包括例如触摸屏)，并且依照来自控制单元24的控制信

号(经由至患者接口模块28的连接)将刺激能量传递到探针22，并且根据需要执行其它任

务。

[0015] 如此前所描述的，患者接口模块28通过缆线32与控制台26通信至和来自刺激探针

22的信息以及来自感测探针30的信息。实际上，患者接口模块28用来(例如，在组织部位“T”

处)将患者连接到控制台26。为此，并且在一个实施例中，患者接口模块28包括一个或多个

(优选地八个)传感输入34，例如，电联接以接收来自感测探针30(在图1中大体标记)的成对

的电极输入。此外，患者接口模块28提供刺激器输入端口36(在图1中大体标记)和刺激器输

出端口38(在图1中大体标记)。刺激器输入端口36接收与所需的刺激水平和/或其它活动有

关的、来自探针22的控制信号，而刺激器输出端口38有利于将来自电刺激发生器40的刺激

能量传递到探针22。患者接口模块28可进一步提供(多个)附加的部件端口，例如接地(或返

回电极)插孔、用于附加的刺激器探针组件的辅助端口等。

[0016] 感测探针30联接到患者(例如，选定的组织)以向患者接口模块28提供信号。在一

个实施例中，多个探针30包括电联接到传感输入34的八个探针。在正常操作中，探针30感测

来自患者的电信号并且将这些信号发送给患者接口模块28。这些信号包括来自患者组织的

电脉冲，其指示患者体内的EP活动(例如，生物电响应)。在感测到探针22靠近和/或接触神

经以便形成EP活动时(例如，作为来自ESG  40的信号的结果)，感测探针30可提供相应的指

示。因此，可通过提供接触探针22的区域不应被更改的指示而防止损坏组织部位“T”中的神

经。在另一个实施例中，控制单元24可进一步提供感测探针30正感测EP活动的警报(例如，

可听和/或可视信号)。

[0017] 在另一个实施例中，一个或多个摄像头50被定位以便提供手术部位的可视信息，

从而协助外科医生执行所需的外科手术。一个或多个摄像头50也可通过腹腔镜引入到部位

“T”。来自一个或多个摄像头50的视频数据可与来自控制台26.的数据一起提供给监视器

52。为此，为外科医生提供手术部位的可视信息以及来自感测探针30和/或探针22的、指示

记录的响应的可视信息两者。通过选择性地提供刺激信号和RF信号，外科医生通过使用监
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视器52可以可视地检查靶向部位是否是神经或者靶向组织是否可被切除。因此，外科医生

可迅速地识别并切割靶向组织。

[0018] 在图1的环境内，器械18和刺激探针22两者均适合通过腹腔镜引入组织部位“T”，

使得器械18可抓取并且操纵探针22以便刺激组织部位“T”内选定的组织。为此，如以下所详

细讨论的，探针22包括柔性线、导电尖端和构造成由器械18抓取的柄部。

[0019] 图2是臂16和抓取内部手术部位内的探针22的器械18的透视图。器械18通过回转

连接60联接到臂16，回转连接60允许器械18相对于臂16的一系列移动。进一步提供其它回

转连接62和64以便为器械18赋予附加的功能和/或运动范围。器械18终止于可通过回转连

接64相对于彼此移动的一对相对的钳口66和68。探针22包括允许器械18容易地抓取探针22

并且将探针递送到所需部位以刺激该部位的特征。特别地，探针22包括柔性线70、尺寸设计

为由66、68抓取的钳口柄部72和终止于导电尖端76的细长的针或轴74。

[0020] 图3是从定位在探针22的远端处的导电尖端76延伸到近端80的探针22的侧视图。

与近端80相邻的是联接到线70的柔性应力消除构件。端部80形成导电连接器，该导电连接

器被构造成与患者接口模块28(图1)连接和/或以其它方式联接到将向刺激器输入36提供

信号和/或接收来自刺激器输出38的信号的接口。端部80与线70电联接，线70进一步电连接

到导电尖端76。在一个实施例中，柔性线70足够长以从患者接口模块28延伸到组织部位

“T”。为此，在一个实施例中，线70的长度大约为2米。在使用期间，针74和柄部72被完全引入

组织部位“T”中，线70的柔性使得器械18可容易地抓取导电尖端76且移动导电尖端76到所

需区域以便EP监测。为此，线70的一部分在组织部位“T”处定位在患者体内，而包括端部80

和应力消除构件82的部分定位在患者体外。

[0021] 图4是探针22的远端的详细视图。如图所示，柄部72包括联接到线70的弯曲的近端

90、细长的抓取部92和联接到针74的弯曲的远端94。抓取部92还包括第一凹槽96和第二凹

槽98，第一凹槽96和第二凹槽98可提供可供器械18抓取的附加特征。在一个实施例中，柄部

72和针74的尺寸适合腹腔镜使用。例如，柄部72和针74的长度(从近端90到远端尖端76测量

的)在一个实施例中小于3.0厘米(cm)，并且在另一个实施例中小于2.5cm和小于2.0cm。为

此，柄部72和针74可通过腹腔镜引入靶向腹腔镜手术部位中并且被配置用于放置在所需的

组织区域处。另外，柄部72和针74的尺寸的所需的比率可根据需要选择。在一个示例中，柄

部直径与针直径的比率为大约3:1。在另一个实施例中，针74的长度与柄部72的长度的比率

大于1:1并且在一个实施例中为大约1.13521:1.。

[0022] 在一个实施例中，从近端90到远端94测量的柄部72的长度在6-11毫米(mm)的近似

范围内并且在一个特定实施例中为大约8.81mm。此外，柄部72为圆柱形形状的，其直径在2-

4mm的近似范围内并且在一个特别实施例中为约3.00mm。

[0023] 针74是导电的并且覆盖有绝缘护套，使得提供给探针22的信号直接提供给导电尖

端76。在一个实施例中，导电尖端76的特征在于不存在绝缘材料使得可在端部80和导电尖

端76之间载送信号。针74具有从到远端94的连接部至导电尖端76的端部测量的长度，该长

度在一个实施例中在7-13mm的近似范围内，并且在一个特定实施例中为大约10.00mm。此

外，针74为圆柱形形状，其直径在0.5-1 .5mm的近似范围内并且在一个特别实施例中为约

1.00mm。在又一个实施例中，针74由不锈钢形成，例如300系列或400系列。为此，可调整针74

的延展性特性使得臂16(图2)能够将针74弯曲成各种角度。由于针74的延展性，针74可根据
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需要弯曲成各种角度和/或形状。例如，虽然臂16保持柄部72，但是在构造上与臂16类似的

第二臂(未示出)可抓取针74以便将针74弯曲成所需的形状。

[0024] 在使用期间并且进一步参照图2，器械18(特别是钳口66和68)抓取柄部72以便将

尖端76定位成与组织接触。尖端76可以为圆形(例如，形成半球形表面)以防止对组织的损

伤，然而仍然允许刺激精确地传递。

[0025] 针74可采用各种形式以便根据需要提供若干功能。例如，针74可被成形为除神经

监测之外还提供手术部位的解剖。为此，针74可包括诸如弯针的解剖尖端、剥离器尖端、环

形解剖器、镰状刀、鸭嘴剥离器(即，宽的且圆形的末端)、刮刀尖端和/或它们的组合。

[0026] 除了采用各种形状之外，针74可以是单极或双极构型。图5示出了在探针100的远

端处包括双极探针组件101的备选探针100。与探针22相比，双极探针100限定分别联接到柔

性线106和108的多个靠近的连接器102和104。探针100还包括柄部部分110，柄部部分110的

尺寸和形状被构造成类似于探针22的柄部72，如以上所讨论的。此外，探针100包括终止于

第一导电尖端114的第一针112和终止于第二导电尖端118的第二针116。在一个实施例中，

第一导电顶端114用作刺激探针(即，阴极)，其将来自连接器102的刺激信号沿着线106且向

组织传递，而第二导电顶端118用作返回探针(即，阳极)，用于由第一导电顶端114沿着线

108传递到连接器104的信号。在任何情况下，探针100的部件可以类似于探针22的部件并且

包括与探针22的部件类似的特征。在另一个实施例中，探针100可以是所谓的同心双极刺激

器电极，其中阴极和阳极共用公共轴并且导电尖端形成分别传递刺激和感测任何接收到的

刺激的间隔开的阴极和阳极。

[0027] 虽然已经结合优选实施例描述了本公开，但本领域的技术人员将会知道，在不脱

离本公开的精神和范围的前提下，可以在形式和细节上进行更改。
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图2
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图3
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图4
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图5
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