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(57)摘要

本实用新型公开了一种同步清洗型超声手

术刀，包括外壳体、超声刀模块以及清洗模块，所

述的超声刀模块以及清洗模块分别设置在外壳

体上，所述的超声刀模块设置在外壳体轴向的中

部，所述的清洗模块设置在外壳体轴向的边沿，

所述的清洗模块包括清洗管以及引流管，本实用

新型一种同步清洗型超声手术刀，包括外壳体、

超声刀模块以及清洗模块，所述的超声刀模块以

及清洗模块分别设置在外壳体上，所述的超声刀

模块设置在外壳体轴向的中部，所述的清洗模块

设置在外壳体轴向的边沿，所述的清洗模块包括

清洗管以及引流管。
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1.一种同步清洗型超声手术刀，其特征在于：包括外壳体、超声刀模块以及清洗模块，

所述的超声刀模块以及清洗模块分别设置在外壳体上，所述的超声刀模块设置在外壳体轴

向的中部，所述的清洗模块设置在外壳体轴向的边沿，所述的清洗模块包括清洗管以及引

流管，所述的外壳体分别设置有用于容纳清洗管以及引流管的第一腔体以及第二腔体，所

述的清洗管内的空腔内填充有过滤海绵，清洗管的一端设置有若干出液口，清洗管的另一

端与清洗液输出设备连接，所述的引流管一端设置有若干引流孔，所述的引流管的另一端

与负压源设备连接。

2.根据权利要求1所述的同步清洗型超声手术刀，其特征在于：所述的清洗管滑动设置

在清洗管内，所述的引流管设置在第二腔体内，所述的清洗管通过第一软管与清洗液输出

设备连接，所述的第一软管的一端与清洗管的另一端固定并滑动设置在第一腔体上，所述

的引流管通过第二软管与负压源设备连接，所述的第二软管的一端与引流管的另一端固定

并滑动设置在第二腔体上。

3.根据权利要求2所述的同步清洗型超声手术刀，其特征在于：所述的外壳体的设置有

若干组的清洗管以及引流管。

4.根据权利要求1所述的同步清洗型超声手术刀，其特征在于：所述的超声刀模块包括

刀头、刀杆以及超声换能器，所述的刀头、刀杆以及超声换能器依次连接，所述的超声换能

器通过电缆与控制主机的超声波发生器连接。

5.根据权利要求1所述的同步清洗型超声手术刀，其特征在于：所述的超声刀模块还包

括驱动柄、摆动机构以及驱动电机，所述的驱动柄与超声换能器连接，所述的驱动柄、摆动

机构以及驱动电机以及连接，使得由摆动机构将驱动电机的转动转换成机械摆动并联动至

驱动柄，由驱动柄依次连通至超声波换能器、刀杆以及刀头，所述的驱动电机通过电缆与主

机的电机变频控制器连接。

6.根据权利要求4所述的同步清洗型超声手术刀，其特征在于：所述的刀杆的一端设置

有固定槽，所述的固定槽内设置有压力传感器，所述的刀头的一端插设在固定槽内，所述的

刀头一端的端面与压力传感器的工作面贴合，所述的刀头通过固定螺栓与导杆固定，所述

的压力传感器通过信号线引出与主机的信号处理器连接。
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同步清洗型超声手术刀

技术领域

[0001] 本实用新型涉及一种同步清洗型超声手术刀。

背景技术

[0002] 超声外科手术主要包括超声白内障乳化、超声骨科手术、超声外科吸引、超声止血

手术、超声体外粉碎结石、高强度超声聚焦手术等，在现代临床手续中，超声手术刀具有良

好的止血效果，同时切割精密，安全性高，缩短手续时间以及对外围组织损伤小的有点，在

外科手术中，切除坏死组织的同时需及时对切除的坏死组织进行剔除以及对切割部位的组

织进行消毒清洁，防止感染，特别是在骨科开窗切除手术中，现有传统的办法是额外提供一

套负压清洗装置，在实际过程中，额外的设备会干扰超声手术刀的工作，清洗管一般会远离

工作的部位，这样使得清洗以及剔除的效果一般。

实用新型内容

[0003] 本实用新型的目的在于克服现有技术中存在的上述不足，而提供一种结构设计合

理，具有清洗引流功能的同步清洗型超声手术刀。

[0004] 本实用新型解决上述问题所采用的技术方案是：一种同步清洗型超声手术刀，包

括外壳体、超声刀模块以及清洗模块，所述的超声刀模块以及清洗模块分别设置在外壳体

上，所述的超声刀模块设置在外壳体轴向的中部，所述的清洗模块设置在外壳体轴向的边

沿，所述的清洗模块包括清洗管以及引流管，所述的外壳体分别设置有用于容纳清洗管以

及引流管的第一腔体以及第二腔体，所述的清洗管内的空腔内填充有过滤海绵，清洗管的

一端设置有若干出液口，清洗管的另一端与清洗液输出设备连接，所述的引流管一端设置

有若干引流孔，所述的引流管的另一端与负压源设备连接。

[0005] 进一步的：所述的清洗管滑动设置在清洗管内，所述的引流管设置在第二腔体内，

所述的清洗管通过第一软管与清洗液输出设备连接，所述的第一软管的一端与清洗管的另

一端固定并滑动设置在第一腔体上，所述的引流管通过第二软管与负压源设备连接，所述

的第二软管的一端与引流管的另一端固定并滑动设置在第二腔体上。

[0006] 进一步的：所述的外壳体的设置有若干组的清洗管以及引流管。

[0007] 进一步的：所述的超声刀模块包括刀头、刀杆以及超声换能器，所述的刀头、刀杆

以及超声换能器依次连接，所述的超声换能器通过电缆与控制主机的超声波发生器连接。

[0008] 进一步的：所述的超声刀模块还包括驱动柄、摆动机构以及驱动电机，所述的驱动

柄与超声换能器连接，所述的驱动柄、摆动机构以及驱动电机以及连接，使得由摆动机构将

驱动电机的转动转换成机械摆动并联动至驱动柄，由驱动柄依次连通至超声波换能器、刀

杆以及刀头，所述的驱动电机通过电缆与主机的电机变频控制器连接。

[0009] 进一步的：所述的刀杆的一端设置有固定槽，所述的固定槽内设置有压力传感器，

所述的刀头的一端插设在固定槽内，所述的刀头一端的端面与压力传感器的工作面贴合，

所述的刀头通过固定螺栓与导杆固定，所述的压力传感器通过信号线引出与主机的信号处
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理器连接。

[0010] 本实用新型与现有技术相比，具有以下优点和效果：结构设计合理，相比传统的超

声刀，本实用新型增加在工作刀头的周边增加了清洗管以及引流管，使得在超声刀头对坏

死组织进行剥离的同时，通过清洗管以及引流管对剥离的组织进行同步的清洗以及剔除，

保证了手术的有效进行，同时若干的清洗管以及引流管滑动设置在外壳体上，可推动第一

软管和第二软管，使得可以调节清洗管以及引流管的伸入长度，完成不同深度的清洗引流，

同时本装置还具有压力检测功能，使得手术人员对切割力度的掌控，本装置特别适合骨科

开窗坏死组织切割以及清洗引流手术。

附图说明

[0011] 图1是本实用新型实施例同步清洗型超声手术刀的结构示意图。

[0012] 图2是本实用新型实施例同步清洗型超声手术刀前端的结构示意图。

[0013] 图3是本实用新型实施例刀头与刀杆的连接结构示意图。

具体实施方式

[0014] 下面结合附图并通过实施例对本实用新型作进一步的详细说明，以下实施例是对

本实用新型的解释而本实用新型并不局限于以下实施例。

[0015] 参见图1-图3，本实施例一种同步清洗型超声手术刀，包括外壳体1、超声刀模块以

及清洗模块，所述的超声刀模块以及清洗模块分别设置在外壳体1上，所述的超声波模块设

置在外壳体1轴向的中部，所述的清洗模块设置在外壳体1轴向的边沿，所述的清洗模块包

括清洗管21以及引流管22，所述的外壳体1分别设置有用于容纳清洗管21以及引流管  22的

第一腔体11以及第二腔体12，所述的清洗管21内的空腔内填充有过滤海绵211，清洗管21的

一端设置有若干出液口212，清洗管21的另一端与清洗液输出设备连接，所述的引流管22一

端设置有若干引流孔221，所述的引流管22的另一端与负压源设备连接，所述的清洗管21滑

动设置在清洗管21内，所述的引流管22设置在第二腔体12内，所述的清洗管21通过第一软

管213与清洗液输出设备连接，所述的第一软管213的一端与清洗管21 的另一端固定并滑

动设置在第一腔体11上，所述的引流管22通过第二软管222与负压源设备连接，所述的第二

软管222的一端与引流管22的另一端固定并滑动设置在第二腔体12  上，所述的外壳体1的

设置有若干组的清洗管21以及引流管22，所述的超声刀模块包括刀头31、刀杆32以及超声

换能器33，所述的刀头31、刀杆32以及超声换能器33依次连接，所述的超声换能器33通过电

缆与控制主机的超声波发生器连接，所述的超声刀模块还包括驱动柄、摆动机构35以及驱

动电机36，所述的驱动柄与超声换能器33连接，所述的驱动柄、摆动机构35以及驱动电机36

以及连接，所述驱动电机36产生旋转运动并通过摆动机构35产生摆动的机械振动，摆动机

构35与驱动手柄34连接，将摆机械摆动传输至驱动手柄34，驱动手柄34与换能器连接，换能

器可将电信号转换为机械的震动，同时由驱动手柄  34带动换能器机械摆动，换能器依次带

动刀杆32以及刀头31做机械振动以及机械摆动，使得刀体进行超声切割工作，所述的驱动

电机36通过电缆与控制主机的超声波发生器连接，所述的刀杆32的一端设置有固定槽321，

所述的固定槽321内设置有压力传感器4，所述的刀头31的一端插设在固定槽321内，所述的

刀头31一端的端面与压力传感器4的工作面贴合，所述的刀头31通过固定螺栓与导杆固定，

说　明　书 2/3 页

4

CN 208017545 U

4



所述的压力传感器4通过信号线引出与主机的信号处理器连接，本实用新型结构设计合理，

相比传统的超声刀，本实用新型增加在工作刀头31的周边增加了清洗管21以及引流管22，

使得在超声刀头31对坏死组织进行剥离的同时，通过清洗管21以及引流管22对剥离的组织

进行同步的清洗以及剔除，保证了手术的有效进行，同时若干的清洗管21以及引流管22滑

动设置在外壳体1上，可推动第一软管213和第二软管222，使得可以调节清洗管21以及引流

管22的伸入长度，完成不同深度的清洗引流，同时本装置还具有压力检测功能，使得手术人

员对切割力度的掌控，本装置特别适合骨科开窗坏死组织切割以及清洗引流手术。

[0016] 本说明书中所描述的以上内容仅仅是对本实用新型所作的举例说明。本实用新型

所属技术领域的技术人员可以对所描述的具体实施例做各种各样的修改或补充或采用类

似的方式替代，只要不偏离本实用新型说明书的内容或者超越本权利要求书所定义的范

围，均应属于本实用新型的保护范围。
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