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(57)摘要

本发明关于一种多方位脚踏控制装置，主要

是以由下往上的堆叠顺序将一基座、一移动平

台、一旋转平台，以及二踏板组装在一起，当使用

者在同时踩动两个踏板完成启动之后，一方面可

以透过移动平台来操控内视镜的前后位置，另一

方面可以透过旋转平台来操控内视镜的左右位

置，此外还可以分别踩动单一踏板来调整内视镜

的视野大小，如此多方位的操作模式可以达到提

升工作效率及增加操作稳定性的目的。
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1.一种多方位脚踏控制装置，其特征在于，包含有：

一基座；

二第一位置检知开关，设于该基座的前、后两端；

二第二位置检知开关，设于该基座的左、右两侧；

一移动平台，能相对该基座前后移动地设于该基座的顶面且能选择地触碰于其中一该

第一位置检知开关；

一旋转平台，能相对该移动平台左右偏转地枢设于该移动平台的顶面且能选择地触碰

于其中一该第二位置检知开关；以及

二踏板，以前后并排的方式设于该旋转平台的顶面。

2.如权利要求1所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，该基座具有一底板、一固定

平台，以及至少二滚轮，该固定平台设于该底板的顶面，该二滚轮设于该固定平台的两端，

该二第一位置检知开关设于该底板的前、后两端，该二第二位置检知开关设于该底板的左、

右两侧，该移动平台叠设于该固定平台的顶面，该移动平台的底面具有至少二滚轮槽，各该

滚轮槽抵接于一该滚轮。

3.如权利要求2所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，该基座还具有一电路板，该

电路板固定于该底板且电性连接该二第一位置检知开关、该二第二位置检知开关，以及该

二踏板。

4.如权利要求1所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，该移动平台的顶面具有一第

一枢轴部，该旋转平台的底面具有一第二枢轴部，该第一、第二枢轴部之间通过一轴承枢接

在一起。

5.如权利要求4所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，还包含有一扭力弹簧，该扭

力弹簧套设于该旋转平台的第二枢轴部，且该扭力弹簧的两端分别连接该移动平台与该旋

转平台。

6.如权利要求1所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，还包含有一导引件，该移动

平台具有一下弧形槽，该旋转平台具有一上弧形槽，该导引件具有一轴杆、一固定块，以及

一导轮，该轴杆穿设于该旋转平台的上弧形槽与该移动平台的下弧形槽内，该固定块连接

于该轴杆的顶端且固定于该旋转平台的顶面，该导轮能转动地连接于该轴杆的底端且抵接

于该移动平台的下弧形槽的槽壁。

7.如权利要求1所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，该移动平台的前、后两端分

别具有一前凸块与一后凸块，该移动平台通过该前、后凸块触碰该二第一位置检知开关。

8.如权利要求7所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，当该前凸块或该后凸块碰触

到该第一位置检知开关时，即能控制一机械手臂操控一内视镜的前后位置；当该前凸块或

该后凸块离开原本所触碰的第一位置检知开关时，该机械手臂停止动作。

9.如权利要求1所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，该旋转平台的左、右两侧分

别具有一左凸块与一右凸块，该旋转平台通过该左、右凸块触碰该二第二位置检知开关。

10.如权利要求9所述的多方位脚踏控制装置，其特征在于，当该左凸块或该右凸块触

碰到该第二位置检知开关时，即能控制一机械手臂操控一内视镜的左右位置；当该左凸块

或该右凸块离开原本所触碰的第二位置检知开关时，该机械手臂会停止动作。
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多方位脚踏控制装置

技术领域

[0001] 本发明与脚踏控制装置有关，特别是指一种多方位脚踏控制装置，尤其适合用来

操作内视镜的位置。

背景技术

[0002] 在使用内视镜进行微创手术的过程中，为了能够快速调整内视镜的视野，同时又

要保持内视镜的稳定度，在结构上会通过一机械手臂对内视镜提供扶持效果，主刀医生只

要操作一脚踏开关即能控制机械手臂的动作，使机械手臂将内视镜带往适当的位置。

[0003] 就脚踏开关的现有技术来说，例如美国第20050172404号公开专利案是利用多个

不同的按键来提供不同的操作功能，而且其中有几个按键是设置在同一个操作盘上，这样

的配置方式很容易让用户发生误踩的情况，再加上某一些按键的位置过于接近基座的边

缘，以至于使用者的脚尖在踩踏过程中很容易从按键上滑脱而发生操作失效的状况。由此

可知，前述现有专利案具有操作不便及稳定性欠佳的问题。

发明内容

[0004] 本发明的主要目的在于提供一种多方位脚踏控制装置，其能进行多方位的操作模

式，并且具有良好的操作稳定性及操作精确度。

[0005] 为了达成上述目的，本发明的多方位脚踏控制装置包含有一基座、二第一位置检

知开关、二第二位置检知开关、一移动平台、一旋转平台，以及二踏板。该二第一位置检知开

关设于该基座的前、后两端；该二第二位置检知开关设于该基座的左、右两侧；该移动平台

可相对该基座前后移动地设于该基座的顶面，当该移动平台移动到最大行程时会触碰到其

中一该第一位置检知开关，此时会开始控制一机械手臂操控一内视镜调整前后位置；该旋

转平台可相对该移动平台左右偏转地枢设于该移动平台的顶面，当该旋转平台偏转到最大

角度时会触碰到其中一该第二位置检知开关，此时会开始控制该机械手臂操控该内视镜调

整左右位置；该二踏板以前后并排的方式设于该旋转平台的顶面，用以供使用者踩踏来操

控该移动平台的前后移动及该旋转平台的左右转动。

[0006] 由此，本发明的多方位脚踏控制装置一方面可以透过该移动平台来操控内视镜的

前后位置，另一方面可以透过该旋转平台来操控内视镜的左右位置，此外还可以分别踩动

单一踏板来调整内视镜的视野大小，如此多方位的操作模式可以有效达到提升工作效率及

增加操作稳定性的目的。

[0007] 在本发明的实施例中，该基座具有一底板、一固定平台，以及至少二滚轮，该固定

平台设于该底板的顶面，该二滚轮设于该固定平台的两端，该二第一位置检知开关设于该

底板的前、后两端，该二第二位置检知开关设于该底板的左、右两侧，该移动平台叠设于该

固定平台的顶面，该移动平台的底面具有至少二滚轮槽，各该滚轮槽抵接于一该滚轮。由

此，该移动平台能透过该二滚轮相对该基座前后移动。

[0008] 在本发明的实施例中，该移动平台的顶面具有一第一枢轴部，该旋转平台的底面
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具有一第二枢轴部，该第一、第二枢轴部之间通过一轴承枢接在一起，使得该旋转平台能相

对该移动平台左右偏转。此外，该旋转平台与该移动平台之间设置有一扭力弹簧，使该旋转

平台在偏转之后能通过该扭力弹簧的弹力而产生复位效果。

[0009] 在本发明的实施例中，该移动平台具有一下弧形槽，该旋转平台具有一上弧形槽，

该上、下弧形槽内共同穿设有一导引件，该导引件的一端固定于该旋转平台，使得该旋转平

台能透过该导引件增加动作的稳定度。

附图说明

[0010] 图1为本发明的立体图。

[0011] 图2为本发明的立体分解图。

[0012] 图3为本发明的局部剖视图，

[0013] 图4为本发明的侧视图，主要显示前后两个踏板同时被踩踏的状态。

[0014] 图5为本发明的俯视图，主要显示旋转平台往右偏转的状态。

[0015] 图6类同于图5，主要显示旋转平台往左偏转的状态。

[0016] 图7为本发明的侧视图，主要显示移动平台往前移动的状态。

[0017] 图8类同于图5，主要显示移动平台往后移动的状态。

[0018] 图9为本发明的侧视图，主要显示前踏板被踩踏的状态。

[0019] 图10类同于图9，主要显示后踏板被踩踏的状态。

[0020] 【符号说明】

[0021] 10多方位脚踏控制装置     20基座

[0022] 21盖板                   22底板

[0023] 23固定平台               24镂空槽

[0024] 25滚轮                   30第一位置检知开关

[0025] 32第一开关固定座         40第二位置检知开关

[0026] 42第二开关固定座         50移动平台

[0027] 51滚轮槽                 52前凸块

[0028] 53后凸块                 54第一枢轴部

[0029] 55下弧形槽               60旋转平台

[0030] 61第二枢轴部             62轴承

[0031] 63左凸块                 64右凸块

[0032] 65扭力弹簧               66上弧形槽

[0033] 70踏板                   80导引件

[0034] 82轴杆                   84固定块

[0035] 86导轮                   90电路板

具体实施方式

[0036] 请参阅图1及图2，本发明的多方位脚踏控制装置10包含有一基座20、二第一位置

检知开关30、二第二位置检知开关40、一移动平台50、一旋转平台60，以及二踏板70。

[0037] 基座20具有一盖板21、一底板22、一固定平台23，以及多数滚轮25。盖板21具有一
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镂空槽24，底板22接设于盖板21的底部，固定平台23固定于底板22的顶面，该多数滚轮25平

均地配置在固定平台23的前、后两端。

[0038] 第一位置检知开关30在此以极限开关为例且通过一第一开关固定座32固定于基

座20的底板22的前、后两端。

[0039] 第二位置检知开关40在此以极限开关为例且通过一第二开关固定座42固定于基

座20的底板22的左、右两侧。

[0040] 移动平台50叠设于固定平台23的顶面，而且，如图3所示，移动平台50的底面的前、

后两端具有二滚轮槽51，每一个滚轮槽51与两个滚轮25抵接在一起，使得移动平台50能通

过该多数滚轮25相对基座20前后移动。此外，移动平台50的前端具有一前凸块52，移动平台

50的后端具有一后凸块53与一邻设于后凸块53的第一枢轴部54，其中的前、后凸块52、53分

别对应一个第一位置检知开关30。

[0041] 旋转平台60叠设于移动平台50的顶面，而且，旋转平台60的后端的底面具有一第

二枢轴部61，第二枢轴部61通过一轴承62枢接于移动平台50的第一枢轴部54，使得旋转平

台60一方面能够相对移动平台50左右偏转，另一方面能够让旋转平台60带动移动平台50相

对基座20前后移动。此外，旋转平台60的左、右两侧边分别具有一左凸块63与一右凸块64，

左、右凸块63、64分别对应一个第二位置检知开关40。

[0042] 为了让旋转平台60在偏转之后能够产生复位效果，通过将一扭力弹簧65套设于旋

转平台60的第一枢轴部54，如图2及图3所示，扭力弹簧65的两端分别连接移动平台50与旋

转平台60，使扭力弹簧65对旋转平台60提供复位力量。再者，如图2及图3所示，移动平台50

的前端具有一下弧形槽55，旋转平台60的前端具有一上弧形槽66，通过将一导引件80设置

于上、下弧形槽65、55内，导引件80具有一轴杆82、一固定块84，以及一导轮86，轴杆82穿设

于旋转平台60的上弧形槽66与移动平台50的下弧形槽55内，固定块84连接于轴杆82的顶端

且固定于旋转平台60的顶面，导轮86可转动地连接于轴杆82的底端且可滚动地抵接于移动

平台50的下弧形槽55的槽壁。由此，导引件80会随着旋转平台60的偏转而沿着上、下弧形槽

65、55移动，以增加旋转平台60的动作稳定度。

[0043] 两踏板70是以前后并排且相互对称的方式安装于旋转平台60的顶面，同时经由基

座20的盖板21的镂空槽24而显露在外，用以供使用者踩踏。

[0044] 另一方面，本发明的多方位踏板控制装置10还提供一电路板90，电路板90固定在

基座20的底板22且位于固定平台23的下方，同时与踏板70、第一位置检知开关30，以及第二

位置检知开关40之间形成电性连通关系，如此即可接收及处理踏板70、第一位置检知开关

30，以及第二位置检知开关40所发送的信号，使本发明的多方位踏板控制装置10能够与一

机械手臂(图中未示)同步动作，而机械手臂主要是用来帮助主刀医生操作一内视镜(图中

未示)进行微创手术。

[0045] 在操作时，首先以单脚同时踩踏两个踏板70来启动整个装置(如图4所示)，若要控

制机械手臂调整内视镜的左右位置，用户透过两个踏板70直接带动旋转平台60往左或往右

偏转，一旦旋转平台60的左凸块63或右凸块64触碰到第二位置检知开关40时，如图5及图6

所示，即可控制机械手臂操控内视镜的左右位置，当内视镜调整到适当的位置时，带动旋转

平台60的左凸块63或右凸块64离开原本所触碰的第二位置检知开关40，这时候的机械手臂

会停止动作而完成内视镜的定位。另一方面，如果是要控制机械手臂调整内视镜的前后位
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置，用户透过踏板70及旋转平台60带动移动平台50往前或往后移动，当移动平台50的前凸

块52或后凸块53碰触到第一位置检知开关30时，如图7及图8所示，即可开始控制机械手臂

操控内视镜的前后位置，当内视镜调整到适当的位置之后，再带动移动平台50的前凸块52

或后凸块53离开原本所触碰的第一位置检知开关30，使机械手臂停止动作而完成内视镜的

定位。再进一步来说，假如要控制机械手臂调整内视镜的视野大小，如图9及图10所示，使用

者可以根据实际需要来释放对其中一个踏板70的力量，亦即只要踩踏其中一个踏板70即

可，当调整内视镜到良好的视野之后再一起踩踏两个踏板70，以便对移动平台50及旋转平

台60进行后续的操控。

[0046] 综上所述，本发明的多方位踏板控制装置10运用移动平台50的前后移动、旋转平

台60的单轴转动，以及踏板70的上下动作来完成多方位的运动模式，让用户可以更加稳定

地透过机械手臂对内视镜进行操控，以达到提升作业效率及操作精确度的目的。
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图1
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图2
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图3
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图4

图5
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图6

图7
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摘要(译)

本发明关于一种多方位脚踏控制装置，主要是以由下往上的堆叠顺序将
一基座、一移动平台、一旋转平台，以及二踏板组装在一起，当使用者
在同时踩动两个踏板完成启动之后，一方面可以透过移动平台来操控内
视镜的前后位置，另一方面可以透过旋转平台来操控内视镜的左右位
置，此外还可以分别踩动单一踏板来调整内视镜的视野大小，如此多方
位的操作模式可以达到提升工作效率及增加操作稳定性的目的。
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