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带有夹持臂驱动组件的超声刀头

(57)摘要

本发明涉及一种带有夹持臂驱动组件的超

声刀头，其解决了现有技术发力不平稳、归位困

难的技术问题，其设有夹持臂、夹持臂驱动组件，

夹持臂驱动组件包括手柄、齿轮、滑块、推管和回

位装置，齿轮设于手柄和滑块之间，滑块与推管

连接，回位装置与滑块连接，推管与夹持臂连接。

本发明可用于外科手术中。
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1.一种带有夹持臂驱动组件的超声刀头，其设有夹持臂、夹持臂驱动组件，其特征是所

述夹持臂驱动组件包括手柄、齿轮、滑块、推管和回位装置，所述齿轮设于所述手柄和所述

滑块之间，所述滑块与所述推管连接，所述回位装置与所述滑块连接，所述推管与所述夹持

臂连接；

所述齿轮包括半齿轮和过渡齿轮，两者之间啮合连接；

所述半齿轮设于所述手柄上，所述滑块下侧设有齿，所述过渡齿轮与所述滑块通过所

述滑块下侧的齿啮合连接；

所述滑块还设有避空空间，所述半齿轮可活动于所述避空空间内；

所述手柄内还设有限位槽，所述滑块设于所述限位槽内。

2.根据权利要求1所述的带有夹持臂驱动组件的超声刀头，其特征在于所述回位装置

为弹簧，所述弹簧的一端与所述滑块连接，所述弹簧的另一端固定。

3.根据权利要求1所述的带有夹持臂驱动组件的超声刀头，其特征在于还设有限位装

置。

4.根据权利要求3所述的带有夹持臂驱动组件的超声刀头，其特征在于所述限位装置

包括前端限位面和后端限位面。
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带有夹持臂驱动组件的超声刀头

技术领域

[0001] 本发明涉及一种医疗器械，具体涉及一种带有夹持臂驱动组件的超声刀头。

背景技术

[0002] 由于超声外科器械的独特性能，这种器械在外科手术中得到越来越广泛的应用。

根据具体器械的构造和工作原理，超声外科器械可以在切割组织的同时进行凝血，其工作

过程中没有电流通过人体，组织焦痂小，从而对患者的损伤小。这种特性的超声器械可以被

用于开放式外科手术、腹腔镜或内窥镜外科手术(包括机器人辅助的手术)。

[0003] 如图1所示，超声外科器械包括产生电激励的发生器11，将电激励转换成机械震动

并放大的换能器13和直接作用于手术部位的超声刀头14。发生器11将AC线路电压转换成可

控的DC水平。然后，以换能器13和超声刀头14连接后的共振频率调整DC水平。调整后的信号

经过过滤并被传输至与发生器11连接的换能器13，具体的是传输至换能器13中的压电陶瓷

22的两端。压电陶瓷22具有压电效应，当压电陶瓷22两端电压变化时，其体积将会产生相应

的变化。当发生器11输出电激励以换能器13和超声刀头14连接后的共振频率按正弦变化

时，压电陶瓷22的轴向长度将会按上述频率产生正弦变化，即产生所需要的超声波。换能器

13另一端与超声刀头14连接。

[0004] 超声刀头14包括超声刀杆，夹持臂，组织垫和夹持臂驱动装置，夹持臂可通过闭合

手柄操作，向着刀杆表面开启和闭合，组织垫连接到夹持臂上并包裹夹钳表面区域，夹持臂

在组织垫和刀杆之间的组织上产生夹持压力。当闭合手柄处于闭合位置时，刀杆和组织垫

在夹钳表面区域紧邻，在血管上施加夹持力，并通过刀杆传递的超声振动使血管形成接合，

接合的血管被横切以及血管的端部被凝结。

[0005] 超声刀杆远端部第一节点位置设有固定的硅胶圈，该硅胶圈一方面隔绝超声刀杆

和套管之间超声振动的传递，支撑超声刀杆，提高刀杆刚度；另一方面阻挡手术过程中的杂

物进入套管，引起闭锁现象。该硅胶圈由于经常在高温下接触油污，焦痂的组织等杂物，工

作一段时间后，其与套管之间的摩擦力会增大，导致压缩弹簧的弹力不足以使闭合手柄归

位，不能使夹持臂自动打开。

[0006] 公开号为CN104780855A中国发明专利公开(具体实施方案中第218项)公开了弯形

剪夹持臂驱动组件为四连杆机构，闭合手柄为驱动杆，其闭合过程中压力角不断增大，当闭

合手柄完全闭合时，压力角接近90度，外科医生施加在闭合手柄上的力，只有很小一部分用

于控制夹持臂的闭合。同时，当操作结束后，外科医生松开闭合手柄，闭合手柄在压缩弹簧

作用下归位，由于此时四连杆机构压力角接近90度，弹簧力只有一小部分用于克服闭合手

柄的摩擦力。上述四连杆机构，传动过程压力角一直变化，夹持臂受力不平稳，且归位不可

靠。

发明内容

[0007] 本发明就是为了解决现有装置发力不平稳，归位困难的技术问题，提供一种发力
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平稳、归位更为有效的带有夹持臂驱动组件的超声刀头。

[0008] 为此，本发明提供一种带有夹持臂驱动组件的超声刀头，其设有夹持臂、夹持臂驱

动组件，夹持臂驱动组件包括手柄、齿轮、滑块、推管和回位装置，齿轮设于手柄和滑块之

间，滑块与推管连接，回位装置与滑块连接，推管与夹持臂连接，齿轮包括半齿轮和过渡齿

轮，两者之间啮合连接。半齿轮设于所述手柄上，滑块下侧设有齿，过渡齿轮与滑块通过滑

块下侧的齿啮合连接。滑块还设有避空空间，半齿轮可活动于避空空间内。手柄内还设有限

位槽，滑块设于限位槽内。

[0009] 优选地，回位装置为弹簧，弹簧的一端与所述滑块连接，弹簧的另一端固定。

[0010] 优选地，还设有限位装置。

[0011] 优选地，限位装置包括前端限位面和后端限位面。

[0012] 本发明由于采用齿轮结构，使超声刀头手柄发力平稳，归位更为有效。发力平稳降

低了外科医生长时间操作该刀头的疲劳感，归位有效使外科医生使用起来更加方便，手术

中勿需分心处理夹持臂没有自动张开的问题。

[0013] 本专利公开的装置采用齿轮齿条机构，传动效率在90％以上，并且不会因为闭合

手柄位置不同，传递效率产生改变。当操作结束后，外科医生松开闭合手柄，闭合手柄在压

缩弹簧作用下归位，弹簧力没有压力角的损失，全部用于克服超声刀头各零件的摩擦力。同

样劲度系数的压缩弹簧，采用本专利公开的夹持臂闭合装置，可以使闭合手柄归位更加可

靠。

[0014] 在弯形剪凝闭血管或切割较厚组织过程中，需要先将闭合手柄闭合，手柄带动夹

持臂驱动组件使推管回拉，推管带动夹持臂与切割刀杆闭合，在波形弹簧作用下，夹持臂产

生所需水平的组织夹持力，当闭合手柄完全闭合时，该力超过18牛顿。

附图说明

[0015] 图1为超声刀结构示意图；

[0016] 图2为本发明一种5mm弯形剪超声刀头夹持装置剖面示意图；

[0017] 图3为本发明刀杆组件示意图；

[0018] 图4为本发明夹持臂致动组件示意图。

[0019] 图中，11、发生器，22、压电陶瓷，13、换能器，14、超声刀头，2、过渡齿轮，3、手柄，4、

滑块，5、外壳，6、套管，7、销轴，8、夹持臂，9、切割刀杆，10、推管，12、半齿轮，24、弹簧，31、波

形弹簧，41、避空空间，45、第一安装标记，46、第二安装标记，200、前端限位面，201、后端限

位面。

具体实施方式

[0020] 下面结合实例对本发明做进一步说明，但并不限定本发明的保护范围：

[0021] 如图2所示，本发明提供的带有夹持臂驱动组件的超声刀头，其设有夹持臂8、夹持

臂驱动组件，夹持臂驱动组件包括手柄3、半齿轮12和过渡齿轮2，滑块4、推管10和弹簧24，

半齿轮12设于手柄3和滑块4之间，滑块4与推管10连接，弹簧24与滑块4连接，推管10与夹持

臂8连接。夹持臂8下端与推管10铰联，上端与套管6铰联。半齿轮12设于手柄3上，滑块4下侧

设有齿，过渡齿轮2与滑块4通过滑块4下侧的齿啮合。夹持臂8上还设有销轴7。
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[0022] 本发明还设有限位槽(图中未示出)，滑块4设于限位槽内。弹簧24的一端与滑块4

连接，弹簧24的另一端固定在外壳5上。滑块4还设有避空空间41，半齿轮12可活动于避空空

间41内。本发明还设有限位装置，包括前端限位面200和后端限位面201，后端限位面201为

外壳5上形成的突起。

[0023] 如图3所示：滑块4和波形弹簧31联动，波形弹簧31与推管10相连，推管10与夹持臂

8成杠杆结构，当滑块4拉动波形弹簧31向后运动时，推管10拉动夹持臂8闭合。当夹持臂8闭

合后，推管10继续拉动波形弹簧31向后运动。夹持臂8与切割刀杆9间将产生一定的夹持力。

具体的要求该夹持力为18N左右。从夹持臂8打开状态到夹持力达到18N,滑块4向后运动了

6.5mm，手柄3在外壳5中的的旋转在角度为18°±2°。半齿轮分度园直径D＝40mm。为避免过

渡齿轮，手柄，滑块的安装位置错误，特别在这三个零件上设计安装位置标记符号，分别为

第一安装标记45和第二安装标记46。

[0024] 使用时，当手柄3在外科医生的握持下开始闭合，手柄3后部构造的半齿轮12将带

动过渡齿轮2转动，过渡齿轮2将带动滑块4在构造于左右外壳5上的水平限位槽内向后滑

动。滑块4向后滑动的同时，带动推管10向后滑动。套管6和切割刀杆9相对于超声刀头不产

生位置变动，夹持臂8下端与推管10铰联，上端与套管6同上铰联。推管10向后运动将带动夹

持臂8绕其上端铰链点转动从而与切割刀杆9闭合，手柄3运动到后端限位面，即可使夹持臂

8提供足够夹持力夹持组织。

[0025] 当切割凝血动作完成后，外科医生松开闭合手柄3，弹簧24将推动滑块4沿构造于

左右外壳5上的水平限位槽向前移动。弹簧24的弹力大于超声刀头各部分的摩擦力总和，从

而可以顺利推动手柄3运动到前端限位面，使夹持臂自动张开，准备下一次切割凝血动作。

[0026] 当手柄3向后运动过程中，为避免构造于手柄3后部的半齿轮12与滑块4产生干涉，

特别的在滑块4的中间干涉部位构造避空空间。使构造于手柄3后部的半齿轮12可以运动到

滑块4的内部(参见图4)。
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图2
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图3

图4
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