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摘要(译)

本发明公开了一种棘爪复位式胶囊內镜机器人驻停及位姿调整装置与方
法，涉及内窥镜微型胶囊机器人。它包括胶囊壳体、驱动电机、丝杠螺
母机构、导向机构、可展机构。所述驱动电机带动丝杠转动，驱动螺母
沿导向杆移动，使可展机构收、放，实现机器人驻停定位，或丝杠带动
螺母，相对已展开、在肠道中定位的可展机构转动，带动胶囊功能仓绕
轴线回转，实现其位姿的调整。所述胶囊壳体与覆盖在可展机构外的弹
性蒙皮将整个胶囊内镜机器人围合成密封腔体。本发明的有益效果是:采
用了欠驱动的方式使装置结构简单，解决了胶囊内镜机器人体积大，不
易吞服和在肠道中蠕动困难的问题；通过定点驻停和位姿调整，实现对
患者胃肠道进行全方位诊疗。
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