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本发明公开了一种腹腔手术机器人手术器

械更换设备及更换方法，属于自动化控制技术领

域，包括以下步骤：步骤一：手术机器人中检测系

统检测到安装触发钮弹起；所述检测系统记录下

当前滑台的位置数值A；步骤二：所述手术机器人

中控制系统向滑台发送运动指令，滑台匀速向

上/下运动，直至触碰限位开关，持续固定时间，

滑台停止运动；步骤三：所述检测系统检测到所

述安装触发钮回落；控制系统向电机发送复位信

号，电机带动所述滑台向下/上运动，同时控制系

统发送步骤一中位置数值A给电机；步骤四：滑台

运动到位置数值A时，滑台停止运动；持续固定时

间，即器械更换完毕。该方法通过检测系统准确

的复原器械更换前所在位置，缩短匹配时间，提

高准确性。
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1.一种腹腔手术机器人手术器械更换方法，其特征在于，包括以下步骤：

步骤一：手术机器人中检测系统检测到安装触发钮(7)弹起；记录下当前所述滑台(2)

的位置数值A；

步骤二：所述手术机器人中控制系统向所述滑台(2)发送运动指令，所述滑台(2)匀速

向上/下运动，直至触碰限位开关(4)，持续固定时间，所述滑台(2)停止运动；

步骤三：所述检测系统检测到所述安装触发钮(7)回落；所述控制系统向电机发送复位

信号，所述电机带动所述滑台(2)向下/上运动，同时所述控制系统向所述电机发送步骤一

中所述位置数值A；

步骤四：所述滑台(2)运动到所述位置数值A，所述滑台(2)停止运动；持续固定时间，即

器械更换完毕。

2.根据权利要求1所述的腹腔手术机器人手术器械更换方法，其特征在于，所述步骤二

中所述滑台(2)的位置数值A为电机转动角度值。

3.根据权利要求1所述的腹腔手术机器人手术器械更换方法，其特征在于，所述固定时

间为0.5s-1s。

4.根据权利要求1所述的腹腔手术机器人手术器械更换方法，其特征在于，所述电机为

伺服电机，所述检测系统和所述控制系统为伺服系统。

5.一种腹腔手术机器人手术器械更换设备，其特征在于，包括：机械臂(1)、底座(5)、滑

台(2)、限位开关(4)、安装触发钮(7)和连接装置(8)；所述机械臂(1)与所述底座(5)固定连

接，所述滑台(2)与所述机械臂(1)通过滑轨连接，所述滑台(2)能够在所述机械臂(1)上移

动，所述限位开关(4)位于所述机械臂(1)滑道两端用于限制所述滑台(2)，所述安装触发钮

(7)和连接装置(8)设置在所述滑台(2)的上表面上，所述连接装置(8)用于连接手术器械。

6.根据权利要求5所述的腹腔手术机器人手术器械更换设备，其特征在于，所述滑台

(2)还包括指示灯(6)和电机，所述指示灯(6)设置于所述滑台(2)的侧壁上，所述电机设置

于所述滑台(2)内部，用于所述滑台(2)提供动力。

7.根据权利要求6所述的腹腔手术机器人手术器械更换设备，其特征在于，所述指示灯

(6)在所述滑台(2)触碰限位开关(4)时，会发出光亮。

8.根据权利要求5所述的腹腔手术机器人手术器械更换设备，其特征在于，还包括转动

关节(9)，所述机械臂(1)与所述底座(5)通过所述转动关节(9)连接。

9.根据权利要求5所述的腹腔手术机器人手术器械更换设备，其特征在于，还包括接口

板(3)，所述接口板(3)设置在所述滑台(2)的上表面。

10.根据权利要求9所述的腹腔手术机器人手术器械更换设备，其特征在于，所述安装

触发钮(7)和连接装置(8)设置在所述接口板(3)的上表面上。
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一种腹腔镜手术机器人手术器械更换设备及更换方法

技术领域

[0001] 本发明涉及自动化控制技术领域，具体涉及一种腹腔手术机器人手术器械更换设

备及更换方法。

背景技术

[0002] 随着腹腔镜技术和手术机器人的发展，腹腔镜手术应用范围不断扩大，需精细操

作而时间较长的手术不断出现。手术机器人可部分取代枯燥、重复、劳累的操作，利用机器

人系统图像的稳定性和精细的器械，可完成小管道吻合等传统腹腔镜手术时难度较大的操

作。由于高难度手术中，医生需要频繁切换手术器械以完成切割、分离、剥离、缝合及打结等

手术操作，因此手术器械更换的准确性、稳定性及安全性对整个手术的成功率有着较大影

响，其中手术器械更换的准确性则是腹腔镜手术机器人研究的关键问题之一。目前大多数

腹腔镜手术机器人的手术器械更换方法只是单纯依靠人手更换器械，控制滑台位置，这种

方法不仅操作繁琐而且大大降低了更换器械前后器械末端位置的准确性，器械位置的改变

不仅会使医生手术操作增加，而且还会影响操作准确性，增加整个手术难度。

[0003] 鉴于上述缺陷，本发明创作者经过长时间的研究和实践提出了本发明。

发明内容

[0004] 为解决上述技术缺陷，本发明采用的技术方案在于，提供一种腹腔手术机器人手

术器械更换方法，包括以下步骤：

[0005] 步骤一：手术机器人中检测系统检测到安装触发钮弹起；记录下当前所述滑台的

位置数值A；

[0006] 步骤二：所述手术机器人中控制系统向所述滑台发送运动指令，所述滑台匀速向

上/下运动，直至触碰限位开关，持续固定时间，所述滑台停止运动；

[0007] 步骤三：所述检测系统检测到所述安装触发钮回落；所述控制系统向电机发送复

位信号，所述电机带动所述滑台向下/上运动，同时所述控制系统向所述电机发送步骤一中

所述位置数值A；

[0008] 步骤四：所述滑台运动到所述位置数值A，所述滑台停止运动；持续固定时间，即器

械更换完毕。

[0009] 较佳的，所述步骤二中所述滑台的位置数值A为电机转动角度值。

[0010] 较佳的，所述固定时间为0.5s-1s。

[0011] 较佳的，所述电机为伺服电机，所述检测系统和所述控制系统为伺服系统。

[0012] 与现有技术比较本发明的有益效果在于：提供一种腹腔手术机器人手术器械更换

方法，该方法只需要人工安装器械，检测系统记录准确的复原器械更换前所在位置，降低了

人手复原器械位置所带来的误差，缩短了器械更换后与医生操作匹配的时间，提高了手术

过程中的准确性，同时控制器械更换位置远离病灶，提高了手术过程中的安全性，使其应用

领域更加广泛。
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[0013] 本发明还提供了一种腹腔手术机器人手术器械更换设备，包括：机械臂、底座、滑

台、限位开关、安装触发钮和连接装置；所述机械臂与所述底座固定连接，所述滑台与所述

机械臂通过滑轨连接，所述滑台能够在所述机械臂上移动，所述限位开关位于所述机械臂

滑道两端用于限制所述滑台，所述安装触发钮和连接装置设置在所述滑台的上表面上，所

述连接装置用于连接手术器械。

[0014] 较佳的，所述滑台还包括指示灯和电机，所述指示灯设置于所述滑台的侧壁上，所

述电机设置于所述滑台内部，用于所述滑台提供动力。

[0015] 较佳的，所述指示灯在所述滑台触碰限位开关时，会发出光亮。

[0016] 较佳的，所述腹腔手术机器人手术器械更换设备还包括转动关节，所述机械臂与

所述底座通过所述转动关节连接。

[0017] 较佳的，所述腹腔手术机器人手术器械更换设备还包括接口板，所述接口板设置

在所述滑台的上表面。

[0018] 较佳的，所述安装触发钮和连接装置设置在所述接口板的上表面上。

[0019] 与现有技术比较本发明的有益效果在于：提供了一种腹腔手术机器人手术器械更

换设备，该设备能够精准的控制手术器械的位置，降低了手术器械位置复原后所带来的误

差，缩短了器械更换时间，同时手术器械的更换远离病灶位置，增加了手术过程中的安全

性。

附图说明

[0020] 图1是本发明一种腹腔手术机器人手术器械更换方法的系统框图；

[0021] 图2是实施例2中一种腹腔手术机器人手术器械更换设备的主视图；

[0022] 图3是实施例3-5中一种腹腔手术机器人手术器械更换设备的主视图；

[0023] 图4是本发明接口板的主视图。

[0024] 图中数字表示：

[0025] 1-机械臂；2-滑台；3-接口板；4-限位开关；5-底座；6-指示灯；7-安装触发钮；8-连

接装置；9-转动关节。

具体实施方式

[0026] 实施例1

[0027] 以下结合附图1，本发明提供了一种腹腔手术机器人手术器械更换方法，包括以下

步骤：

[0028] 步骤一：按下更换开关，拔出手术器械，脱离滑台2，安装触发钮7弹起，所述更换开

关位于所述手术器械上；检测系统检测到所述安装触发钮7弹起，并且记录下当前所述滑台

2的位置数值A；

[0029] 步骤二：所述系统检测到所述滑台2位置数值A完毕信号，控制系统向所述滑台2发

送运动指令，所述滑台2沿着所述机械臂1以5°/s的速度匀速向上运动，直至触碰所述机械

臂1上的限位开关4，所述滑台2停止运动；

[0030] 步骤三：人工安装新器械，所述滑台2上的所述安装触发钮7回落；所述检测系统接

收到安装触发钮7的回落信号后，所述控制系统向电机发送复位信号；所述电机带动所述滑
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台2向下运动，同时所述控制系统向所述电机发送步骤一中所述位置数值A；

[0031] 步骤四：所述滑台2运动到所述位置数值A，所述滑台2停止运动，即器械更换完毕。

[0032] 本实施例中该方法只需要人工安装器械，检测系统能够准确的复原器械更换前所

在位置，降低了人手复原器械位置所带来的误差，缩短了器械更换后与医生操作匹配的时

间，提高了手术过程中的准确性，同时控制器械更换位置远离病灶，提高了手术过程中的安

全性，使其应用领域更加广泛。

[0033] 实施例2

[0034] 结合附图2，本发明还提供一种腹腔手术机器人手术器械更换设备，包括：机械臂

1、底座5、滑台2、限位开关4、安装触发钮7和连接装置8；所述机械臂1与所述底座5固定连

接，所述滑台2与所述机械臂1通过滑轨连接，所述滑台2能够在所述机械臂1上移动，所述限

位开关4位于所述机械臂1滑道上下两端用于限制所述滑台2。所述滑台2内部设置有电机，

所述电机用于所述滑台2在所述机械臂1上运动提供动力。所述安装触发钮7和所述连接装

置8设置于滑台2上表面上,所述连接装置8用于固定手术器械。

[0035] 工作原理：当需要更换手术器械时，按下所述手术器械上的更换开关，所述手术器

械从所述滑台2上脱离，所述滑台2上的所述安装触发钮7弹起，腹腔手术机器人当中的检测

系统接收到信号，并记录当前所述滑台2的位置，然后腹腔手术机器人当中控制系统控制所

述滑台2向上移动，当所述滑台2接触所述限位开关4后停止运动；人工把新的手术器械安装

到所述滑台2上，所述腹腔手术机器人控制系统控制滑台2复位到最初更换手术器械的位

置。该设备可以精准定位手术器械的位置，节省时间，提高工作效率，降低医生手术难度，减

小误差。

[0036] 实施例3

[0037] 结合附图3，本实施例对实施例2进一步优化，进而提供一种腹腔手术机器人手术

器械更换设备，包括：机械臂1、底座5、滑台2、限位开关4、安装触发钮7、连接装置8和转动关

节9；所述机械臂1与底座5通过转动关节9连接，所述滑台2与所述机械臂1通过滑轨连接，所

述滑台2能够在所述机械臂1上移动，所述限位开关4位于所述机械臂1滑道上下两端，用于

限制所述滑台2。所述滑台2内部设置有电机，所述电机用于所述滑台2在所述机械臂1上运

动提供动力。所述安装触发钮7和所述连接装置8设置于滑台2上表面上,所述连接装置8用

于固定手术器械。本实施例当中所述的转动关节9可以调节所述机械臂1与所述底座5的角

度，在空间上可以改变所述滑台2在所述机械臂1竖直方向的运动，可以使机器人在任何角

度更换新的手术器械，提高了工作效率。

[0038] 实施例4

[0039] 结合附图3-4，本实施例是对实施例3进一步优化，进而提供一种腹腔手术机器人

手术器械更换设备，包括：机械臂1、底座5、滑台2、限位开关4、安装触发钮7、连接装置8、转

动关节9和接口板3；所述机械臂1与所述底座5  通过所述转动关节9连接，所述滑台2与所述

机械臂1通过滑轨连接，所述滑台2能够在所述机械臂1上移动，所述限位开关4位于所述机

械臂1滑道上下两端，用于限制所述滑台2。所述滑台2内部设置有电机，所述电机用于所述

滑台2在所述机械臂1上运动提供动力。所述接口板3设置在所述滑台2的上表面上，所述安

装触发钮7设置于接口板3上，所述连接装置8设置于接口板3 凹形孔两侧，用于固定所述手

术器械。本实施例中所述接口板3避免手术器械与手术器械更换设备直接接触，起到隔菌效
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果。

[0040] 实施例5

[0041] 结合附图3-4，本实施例对实施例4进一步优化，进而提供一种腹腔手术机器人手

术器械更换设备，包括：机械臂1、底座5、滑台2、限位开关4、安装触发钮7、连接装置8、转动

关节9和接口板3；所述机械臂1与所述底座5通过所述转动关节9连接，所述滑台2与所述机

械臂1通过滑轨连接，所述滑台2 能够在所述机械臂1上移动，所述限位开关4位于所述机械

臂1滑道上下两端，用于限制所述滑台2。所述滑台2内部设置有电机，所述电机用于所述滑

台2在所述机械臂1上运动提供动力。所述接口板3设置在所述滑台2的上表面上，所述安装

触发钮7设置于接口板3上，所述连接装置8设置于接口板3凹形孔两侧，用于固定所述手术

器械。所述滑台2还包指示灯6，所述指示灯6设置于所述滑台2侧壁上，所述指示灯6能够发

出指示光。本实施例中所述指示灯6  用于提醒医生及时更换手术器械，当所述滑台2运动到

所述限位开关4后，所述滑台2停止运动，滑台2指示灯会呈现绿色，安装新的手术器械之后，

所述滑台2向下运动到起始位置时，所述滑台2停止运动，所述指示灯6呈现蓝色，即器械更

换完毕。

[0042] 实施例6

[0043] 结合附图1-4本实施例基于实施例5当中的器械设备，提供一种腹腔手术机器人手

术器械更换方法，包括以下步骤：

[0044] 步骤一：在滑台2上安装接口板3，在所述接口板3上首次安装手术器械，所述手术

器械安装完毕，指示灯6变成绿色并持续0.8秒；所述指示灯6熄灭后，所述滑台2滑动至工作

位置，所述手术器械正常工作；当需要更换手术器械时，按下更换开关，拔出所述手术器械，

所述手术器械脱离滑台2和接口板3，所述接口板3上的安装触发钮7弹起；检测系统检测到

所述安装触发钮7弹起，所述检测系统记录下当前所述滑台2的位置数值B；所述系统检测到

所述滑台2  位置数值B记录完毕信号，控制系统向所述滑台2发送运动指令，所述滑台2  沿

机械臂1以7°/s的速度匀速向上运动，直至触碰到所述机械臂1上限位开关4；

[0045] 步骤二：所述滑台2触碰到所述限位开关4持续0.8秒后，所述滑台2停止运动；所述

检测系统接收到所述滑台2停止运动信号后，所述控制系统控制指示灯6变成绿色，所述指

示灯6现绿色持续0.8秒后，人工安装新器械，所述接口板3上的所述安装触发钮7回落；

[0046] 步骤三：所述检测系统接收到所述接口板3上的安装触发钮7的回落信号后，所述

控制系统向电机发送复位信号；所述电机带动所述滑台2向下运动，同时所述控制系统向所

述电机发送所述记录的位置数值B；所述滑台2运动到所述位置数值B后，所述滑台2停止运

动；

[0047] 步骤四：所述检测系统接收到所述滑台2停止运动信号后，所述控制系统发送器械

更换完成信号，控制所述指示灯6显示蓝色，所述指示灯6显示蓝色持续0.8秒，即器械更换

完毕。

[0048] 以上所述仅为本发明的较佳实施例，对本发明而言仅仅是说明性的，而非限制性

的。本专业技术人员理解，在本发明权利要求所限定的精神和范围内可对其进行许多改变，

修改，甚至等效，但都将落入本发明的保护范围内。
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