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本实用新型公开了一种癌细胞剥离机器人，

包括主机和操作台，手术主机的正面中间固接有

操作台，所述主机的正面上方固接有显示器，所

述主机的一侧上方固接有机械臂，所述机械臂远

离主机的一侧固接有支柱，所述支柱远离机械臂

的一侧固接有针头，所述支柱的内部开有腔体，

所述腔体的内部上方中间固接有电机。该癌细胞

剥离机器人，在肿瘤前期进行处理，能够通过介

入手段将剥离装置放置在血管内部癌细胞附近，

避免了将主动脉血管切开造成大出血的危险，大

大降低了手术的风险，同时通过3D视觉装置能够

方便医护人员确定癌细胞的位置，通过离子减薄

器，将癌细胞剥离至内部为真空的离子减薄器

内，使癌细胞自然死亡。
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1.一种癌细胞剥离机器人，包括主机(1)和操作台(2)，手术主机(1)的正面中间固接有

操作台(2)，其特征在于：所述主机(1)的正面上方固接有显示器(7)，所述主机(1)的一侧上

方固接有机械臂(6)，所述机械臂(6)远离主机(1)的一侧固接有支柱(4)，所述支柱(4)远离

机械臂(6)的一侧固接有针头(5)，所述支柱(4)的内部开有腔体(8)，所述腔体(8)的内部上

方中间固接有电机(9)，所述电机(9)的下方固接有第二转轴(14)，且第二转轴(14)通过第

二轴承(15)与支柱(4)转动相连，所述第二转轴(14)的外壁上方固定套接有第二齿轮(18)，

所述第二转轴(14)的外壁上方固定套接有两个第二挡板(16)，所述第二转轴(14)的两侧对

称设有第一转轴(12)，且第一转轴(12)通过第一轴承(13)与支柱(4)转动相连，所述第一转

轴(12)的外壁上方固定套接有第一齿轮(10)，且第一齿轮(10)与第二齿轮(18)啮合相连，

所述第一转轴(12)的外壁上方固定套接有两个第一挡板(11)，所述第一转轴(12)和第二转

轴(14)的外壁上方均缠绕有血管内窥镜(17)，所述针头(5)的内部设有导管(19)，所述导管

(19)与支柱(4)固定相连，且导管(19)的内部与腔体(8)相互连通，所述导管(19)远离支柱

(4)的一侧卡接有离子减薄器(20)，所述血管内窥镜(17)贯穿腔体(8)和导管(19)与离子减

薄器(20)固定相连，所述离子减薄器(20)远离导管(19)的一侧外壁螺纹相连有探头(24)，

所述探头(24)的内部开有开口(22)，所述探头(24)的正面固接有3D视觉感应器(23)，所述

探头(24)远离离子减薄器(20)的一侧固接有剥离钳(21)。

2.根据权利要求1所述的一种癌细胞剥离机器人，其特征在于：所述主机(1)的下方四

角均固接有支腿(3)。
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一种癌细胞剥离机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及机器人技术领域，具体为一种癌细胞剥离机器人。

背景技术

[0002] 癌症肿瘤在血管内是可以茂盛生长的，当大肠癌扩散时，癌症细胞会大量表现出

一种称为PRL-3的基因，分子与细胞生物研究院(IMCB)的科研人员曾琦博士和郭柯博士在

白老鼠身上进行实验后，发现PRL-3基因会让癌细胞在血管里“落脚”，形成癌肿瘤，侵蚀血

管壁，或同血管融为一体，现有的治疗方法仅仅为使用抗细胞增殖药物，尽管抗细胞增殖药

物可以杀死肿瘤细胞，但由于周围血管的支持，残存肿瘤细胞仍可获得血供而得以继续生

长，同时，异常的肿瘤血管使药物向肿瘤组织内部递送减少，最终导致抗细胞增殖治疗的疗

效受限，而采用手术方式进行治疗，只能将血管阻断进行剥离，而主动脉在进行剥离手术时

会出现大出血的危险，大大增加了手术的风险，同时由于医护人员无法准确的确定癌细胞

的位置，会造成癌细胞不理不完整，病情复发的情况，增加了手术的操作难度。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的在于提供一种癌细胞剥离机器人，以解决上述背景技术中提出

的问题。

[0004] 为实现上述目的，本实用新型提供如下技术方案：一种癌细胞剥离机器人，包括主

机和操作台，手术主机的正面中间固接有操作台，所述主机的正面上方固接有显示器，所述

主机的一侧上方固接有机械臂，所述机械臂远离主机的一侧固接有支柱，所述支柱远离机

械臂的一侧固接有针头，所述支柱的内部开有腔体，所述腔体的内部上方中间固接有电机，

所述电机的下方固接有第二转轴，且第二转轴通过第二轴承与支柱转动相连，所述第二转

轴的外壁上方固定套接有第二齿轮，所述第二转轴的外壁上方固定套接有两个第二挡板，

所述第二转轴的两侧对称设有第一转轴，且第一转轴通过第一轴承与支柱转动相连，所述

第一转轴的外壁上方固定套接有第一齿轮，且第一齿轮与第二齿轮啮合相连，所述第一转

轴的外壁上方固定套接有两个第一挡板，所述第一转轴和第二转轴的外壁上方均缠绕有血

管内窥镜，所述针头的内部设有导管，所述导管与支柱固定相连，且导管的内部与腔体相互

连通，所述导管远离支柱的一侧卡接有离子减薄器，所述血管内窥镜贯穿腔体和导管与离

子减薄器固定相连，所述离子减薄器远离导管的一侧外壁螺纹相连有探头，所述探头的内

部开有开口，所述探头的正面固接有3D视觉感应器，所述探头远离离子减薄器的一侧固接

有剥离钳。

[0005] 优选的，所述主机的下方四角均固接有支腿。

[0006] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果是：该癌细胞剥离机器人，在肿瘤前期进

行处理，能够通过介入手段将剥离装置放置在血管内部癌细胞附近，从而能够方便医护人

员进行癌细胞剥离的操作，避免了将主动脉血管切开造成大出血的危险，大大降低了手术

的风险，同时通过3D视觉装置能够方便医护人员确定癌细胞的位置，大大降低了手术的操
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作难度，通过离子减薄器，将癌细胞剥离至内部为真空的离子减薄器内，使癌细胞自然死

亡，并可以将死亡的癌细胞带出体外，从免疫系统的角度出发，在血管内，通过剥离钳后端

的离子减薄器，从免疫系统的角度出发，剥离癌细胞，达到癌细胞死亡，并且达到肿瘤不可

再生的目的。

附图说明

[0007] 图1为本实用新型结构示意图；

[0008] 图2为本实用新型图1中针头和支柱俯视连接结构示意图；

[0009] 图3为本实用新型图2中血管内腔镜、第一转轴和第二转轴仰视连接结构示意图。

[0010] 图中：1、主机，2、操作台，3、支腿，4、支柱，5、针头，6、机械臂，7、显示器，8、腔体，9、

电机，10、第一齿轮，11、挡板，12、第一转轴，13、第一轴承，14、第二转轴，15、第二轴承，16、

第二挡板，17、血管内腔镜，18、第二齿轮，19、导管，20、离子减薄器，21、剥离钳，22、收集口，

23、3D视觉感应器，24、探头。

具体实施方式

[0011] 下面将结合本实用新型实施例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行

清楚、完整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本实用新型一部分实施例，而不是全部的

实施例。基于本实用新型中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下

所获得的所有其他实施例，都属于本实用新型保护的范围。

[0012] 请参阅图1-3，本实用新型提供一种技术方案：一种癌细胞剥离机器人，包括主机1

和操作台2，手术主机1的正面中间固接有操作台2，主机1的正面上方固接有显示器7，显示

器7通过无线接收模块接收3D视觉感应器23通过无线发射器发出的信息，并通过3D视觉技

术将信息转换成画面通过显示器7显示出来，主机1的一侧上方固接有机械臂6，医护人员通

过操作台2，操作台2通过主机1内部的编码器控制机械臂6内部的电机和减速机运行，从而

达到操控机械臂6的目的，机械臂6为达芬奇机械臂，机械臂6远离主机1的一侧固接有支柱

4，支柱4远离机械臂6的一侧固接有针头5，机械臂6可以通过支柱4打动针头5插入到患者的

血管内部，支柱4的内部开有腔体8，腔体8的内部上方中间固接有电机9，电机9为伺服电机，

型号110ST-M06030，医护人员能够通过操作台2控制电机9的工作，电机9的下方固接有第二

转轴14，且第二转轴14通过第二轴承15与支柱4转动相连，电机9能够带动第二转轴14绕第

二轴承15进行转动，第二转轴14的外壁上方固定套接有第二齿轮18，第二转轴14能够带动

第二齿轮18进行转动，第二转轴14的外壁上方固定套接有两个第二挡板16，第二转轴14的

两侧对称设有第一转轴12，且第一转轴12通过第一轴承13与支柱4转动相连，第一转轴12能

够绕第一轴承13进行转动，第一转轴12的外壁上方固定套接有第一齿轮10，且第一齿轮10

与第二齿轮18啮合相连，第一转轴12的外壁上方固定套接有两个第一挡板11，第二齿轮18

转动能够卡住两侧的第一齿轮10进行转动，从而使第一齿轮10带动第一转轴12进行转动，

第一转轴12和第二转轴14的外壁上方均缠绕有血管内窥镜17，第一挡板11和第二挡板16能

够夹住血管内窥镜17防止其偏移，右侧的第一转轴12用于收卷和释放血管内窥镜17，第二

转轴14和左侧的第一转轴12用于辅助进行放线和收线的操作，10针头5的内部设有导管19，

血管内窥镜17能够沿着导管19进行移动，导管19与支柱4固定相连，且导管19的内部与腔体
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8相互连通，导管19远离支柱4的一侧卡接有离子减薄器20，离子减薄器20为微型的离子减

薄仪，该系统内部真空，将癌细胞剥离至离子减薄系统内，癌细胞自然死亡，并可以将死亡

的癌细胞带出体外，血管内窥镜17贯穿腔体8和导管19与离子减薄器20固定相连，医护人员

能够通过操作台2控制离子减薄器20的运行，离子减薄器20远离导管19的一侧外壁螺纹相

连有探头24，探头24的内部开有开口22，被剥离的癌细胞能够在负压的作用下被通过开口

22吸收进入离子减薄器20中，探头24的正面固接有3D视觉感应器23，3D视觉感应器23为微

型3D视觉传感器，探头24远离离子减薄器20的一侧固接有剥离钳21，探头24能够带动剥离

钳21移动到病灶处，将病灶处的癌细胞通过物理方法剥离出，主机1的下方四角均固接有支

腿3，支腿3能够方便工作人员摆放主机1。

[0013] 本实施案例中，使用时，医护人员将主机1放置在患者附近，并通过介入手段使机

械臂6将针头5插入到患者病变处血管附近，并通过操作台2控制电机9的工作，电机9带动第

二转轴14绕第二轴承15进行转动，第二转轴14带动第二齿轮18进行转动，第二齿轮18卡住

两侧的第一齿轮10通过第一转轴12绕第一轴承13相反进行转动，右侧第一转轴12转动进行

放线的操作，第二转轴14和左侧第一转轴12相反转动进行辅助放线的操作，从而血管内腔

镜17沿着导管19向左进行移动，血管内腔镜17推动离子减薄器20和探头24移出针头5，从而

将剥离钳21放置于病灶处，使病灶处的癌细胞通过被剥离钳21物理方法进行剥离，从而被

通过开口22输送到离子减薄器20的内部，该系统内部真空剥离物在开口处通过负压的被吸

入离子减薄器20的内部，将癌细胞剥离至离子减薄器20内，癌细胞自然死亡，并可以将死亡

的癌细胞带出体外。

[0014] 在本实用新型的描述中，需要理解的是，术语“同轴”、“底部”、“一端”、“顶部”、“中

部”、“另一端”、“上”、“一侧”、“顶部”、“内”、“前部”、“中央”、“两端”等指示的方位或位置关

系为基于附图所示的方位或位置关系，仅是为了便于描述本实用新型和简化描述，而不是

指示或暗示所指的装置或元件必须具有特定的方位、以特定的方位构造和操作，因此不能

理解为对本实用新型的限制。

[0015] 在本实用新型中，除非另有明确的规定和限定，术语“安装”、“设置”、“连接”、“固

定”、“旋接”等术语应做广义理解，例如，可以是固定连接，也可以是可拆卸连接，或成一体；

可以是机械连接，也可以是电连接；可以是直接相连，也可以通过中间媒介间接相连，可以

是两个元件内部的连通或两个元件的相互作用关系，除非另有明确的限定，对于本领域的

普通技术人员而言，可以根据具体情况理解上述术语在本实用新型中的具体含义。

[0016] 尽管已经示出和描述了本实用新型的实施例，对于本领域的普通技术人员而言，

可以理解在不脱离本实用新型的原理和精神的情况下可以对这些实施例进行多种变化、修

改、替换和变型，本实用新型的范围由所附权利要求及其等同物限定。
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图1

图2
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图3
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摘要(译)

本实用新型公开了一种癌细胞剥离机器人，包括主机和操作台，手术主
机的正面中间固接有操作台，所述主机的正面上方固接有显示器，所述
主机的一侧上方固接有机械臂，所述机械臂远离主机的一侧固接有支
柱，所述支柱远离机械臂的一侧固接有针头，所述支柱的内部开有腔
体，所述腔体的内部上方中间固接有电机。该癌细胞剥离机器人，在肿
瘤前期进行处理，能够通过介入手段将剥离装置放置在血管内部癌细胞
附近，避免了将主动脉血管切开造成大出血的危险，大大降低了手术的
风险，同时通过3D视觉装置能够方便医护人员确定癌细胞的位置，通过
离子减薄器，将癌细胞剥离至内部为真空的离子减薄器内，使癌细胞自
然死亡。
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