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电动夹紧装置、超声波手术刀手柄及超声波

手术器械

(57)摘要

本申请实施例公开了电动夹紧装置、超声波

手术刀手柄及超声波手术器械。该电动夹紧装置

的一具体实施方式包括：钳口、固定架、电机、驱

动线、固定杆，驱动线的第一端与钳口连接，驱动

线的第二端与电机的电机转轴配合连接，钳口通

过钳口转轴设置在固定架的一端。该实施方式实

现了丰富了电动夹紧装置的实现方式，由于驱动

线的体积和重量较小，因此可以减小电机的功

率，有利于节约电机耗费的电能，并减小大功率

电机占据的空间。
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1.一种电动夹紧装置，其特征在于，所述装置包括：钳口(101)、固定架(102)、电机

(103)、驱动线(104)、固定杆(105)，所述驱动线(104)的第一端与所述钳口(101)连接，所述

驱动线(104)的第二端与所述电机(103)的电机转轴(1031)配合连接，所述钳口(101)通过

钳口转轴(1011)设置在所述固定架(102)的一端。

2.根据权利要求1所述的电动夹紧装置，其特征在于，所述驱动线(104)的数量为一条，

所述驱动线(104)上设置有齿条，所述电机转轴(1031)上设置有齿轮，所述齿条与所述齿轮

配合连接。

3.根据权利要求1所述的电动夹紧装置，其特征在于，所述驱动线的数量为两条，包括

第一驱动线(1041)和第二驱动线(1042)，所述第一驱动线(1041)和所述第二驱动线(1042)

的第一端分别设置在所述钳口转轴(1011)的两侧，所述第一驱动线(1041)和所述第二驱动

线(1042)在所述电机(103)的带动下向相反的方向移动。

4.根据权利要求3所述的电动夹紧装置，其特征在于，所述电机(103)的数量为一个，所

述第一驱动线(1041)和第二驱动线(1042)上设置有齿条，所述电机(103)的转轴上设置有

齿轮，所述齿条与所述齿轮配合连接，所述第一驱动线(1041)和第二驱动线(1042)上的齿

条分别设置在所述电机转轴(1031)的两侧。

5.根据权利要求3所述的电动夹紧装置，其特征在于，所述电机(103)的数量为两个，包

括第一电机(1032)和第二电机(1033)，所述第一电机(1032)和第二电机(1033)的电机转轴

上均设置有齿轮，所述第一驱动线(1041)和第二驱动线(1042)上均设置有齿条，所述齿条

与所述齿轮配合连接，所述第一电机(1032)和第二电机(1033)用于带动所述第一驱动线

(1041)和第二驱动线(1042)分别向相反的方向移动。

6.根据权利要求3所述的电动夹紧装置，其特征在于，所述第一驱动线(1041)和第二驱

动线(1042)为软质材料，所述第一驱动线(1041)和第二驱动线(1042)的第二端以相反的缠

绕方向缠绕在所述电机转轴(1031)上。

7.根据权利要求1-6之一所述的电动夹紧装置，其特征在于，所述钳口(101)上设置有

弹性垫片(1012)。

8.一种超声波手术刀手柄，其特征在于，所述手柄上设置有如权利要求1-7之一所述的

电动夹紧装置。

9.一种超声波手术器械，其特征在于，所述超声波手术器械包括：超声刀主机(601)、激

发开关(602)和如权利要求8所述的超声波手术刀手柄(603)，其中，所述超声刀主机(601)

分别与所述激发开关(602)和所述超声波手术刀手柄(603)电连接。
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电动夹紧装置、超声波手术刀手柄及超声波手术器械

技术领域

[0001] 本申请实施例涉及医疗器械技术领域，具体涉及电动夹紧装置、超声波手术刀手

柄及超声波手术器械。

背景技术

[0002] 现有的众多技术领域中，通常利用夹紧系统实现将某些物体夹紧、固定等功能。以

医疗器械领域为例，在医疗器械上通常设置有能够夹紧生物组织的夹紧系统，该夹紧系统

包括的钳口的闭合或张开是由操作者用手动或电动的方法实现的。以超声波手术刀为例，

现有的超声波手术刀的电动夹紧方式是通过电机驱动内管或外管的纵向移动来带动钳口

的张开或闭合，由于内管或外管的提及和质量较大，需要安装大功率的电机来带动其移动，

成本较高且耗费的电能较多。

实用新型内容

[0003] 本申请实施例提出了电动夹紧装置、超声波手术刀手柄及超声波手术器械，来解

决以上背景技术部分提到的技术问题。

[0004] 第一方面，本申请实施例提供了一种电动夹紧装置，该装置包括：钳口101、固定架

102、电机103、驱动线104、固定杆105，驱动线104的第一端与钳口101连接，驱动线104的第

二端与电机103的电机转轴1031配合连接，钳口101通过钳口转轴1011设置在固定架102的

一端。

[0005] 在一些实施例中，驱动线104的数量为一条，驱动线104上设置有齿条，电机转轴

1031上设置有齿轮，齿条与齿轮配合连接。

[0006] 在一些实施例中，驱动线的数量为两条，包括第一驱动线1041和第二驱动线1042，

第一驱动线1041和第二驱动线1042的第一端分别设置在钳口转轴1011的两侧，第一驱动线

1041和第二驱动线1042在电机103的带动下向相反的方向移动。

[0007] 在一些实施例中，电机103的数量为一个，第一驱动线1041和第二驱动线1042上设

置有齿条，电机103的转轴上设置有齿轮，齿条与齿轮配合连接，第一驱动线1041和第二驱

动线1042上的齿条分别设置在电机转轴1031的两侧。

[0008] 在一些实施例中，电机103的数量为两个，包括第一电机1032和第二电机1033，第

一电机1032和第二电机1033的电机转轴上均设置有齿轮，第一驱动线1041和第二驱动线

1042上均设置有齿条，齿条与齿轮配合连接，第一电机1032和第二电机1033用于带动第一

驱动线1041和第二驱动线1042分别向相反的方向移动。

[0009] 在一些实施例中，第一驱动线1041和第二驱动线1042为软质材料，第一驱动线

1041和第二驱动线1042的第二端以相反的缠绕方向缠绕在电机转轴1031上。

[0010] 在一些实施例中，钳口101上设置有弹性垫片1012。

[0011] 第二方面，本申请实施例提供了一种超声波手术刀手柄，该手柄上设置有如上述

第一方面中任一实现方式所描述的电动夹紧装置。
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[0012] 第三方面，本申请实施例提供了一种超声波手术器械，该手术器械包括：超声刀主

机601、激发开关602和如上述第二方面中描述的超声波手术刀手柄603，其中，超声刀主机

601分别与激发开关602和超声波手术刀手柄603电连接。

[0013] 本申请实施例提供的电动夹紧装置、超声波手术刀手柄及超声波手术器械，通过

使用电机带动驱动线纵向移动，驱动线带动钳口绕钳口转轴转动，以实现钳口的张开或闭

合，丰富了电动夹紧装置的实现方式，由于驱动线的体积和重量较小，因此可以减小电机的

功率，有利于节约电机耗费的电能，并减小大功率电机占据的空间。

附图说明

[0014] 通过阅读参照以下附图所作的对非限制性实施例所作的详细描述，本申请的其它

特征、目的和优点将会变得更明显：

[0015] 图1是根据本申请的电动夹紧装置的一个实施例的结构示意图；

[0016] 图2是根据本申请的电动夹紧装置的另一个实施例的结构示意图；

[0017] 图3是根据本申请的电动夹紧装置的另一个实施例的结构示意图；

[0018] 图4是根据本申请的电动夹紧装置的第一驱动线和第二驱动线的缠绕方向的示意

图；

[0019] 图5是根据本申请的超声波手术刀手柄的一个实施例的结构示意图；

[0020] 图6是根据本申请的超声波手术器械的一个实施例的结构示意图。

具体实施方式

[0021] 下面结合附图和实施例对本申请作进一步的详细说明。可以理解的是，此处所描

述的具体实施例仅仅用于解释相关实用新型，而非对该实用新型的限定。另外还需要说明

的是，为了便于描述，附图中仅示出了与有关实用新型相关的部分。

[0022] 需要说明的是，在不冲突的情况下，本申请中的实施例及实施例中的特征可以相

互组合。下面将参考附图并结合实施例来详细说明本申请。

[0023] 图1示出了本申请的电动夹紧装置的一个实施例的结构示意图。如图1所示，电动

夹紧装置可以包括：钳口101、固定架102、电机103、驱动线104、固定杆105，驱动线104的第

一端与钳口101连接，驱动线104的第二端与电机103的电机转轴1031配合连接，钳口101通

过钳口转轴1011设置在固定架102的一端。

[0024] 在本实施例中，电机103用于带动驱动线104纵向移动，驱动线104带动钳口101沿

钳口转轴1011转动，从而实现钳口101相对于固定杆105张开或闭合。固定杆105和钳口101

之间可以放置各种物体，当钳口101闭合时，可以将物体夹紧。电机转轴1031的转动方向可

以被控制改变。通常，电机103可以与用于控制电机103转动方向的控制器连接，控制器发出

用于控制电机103转动方向的信号，从而控制电机转轴1031的转动方向。

[0025] 在本实施例中，驱动线104可以为各种材料，包括但不限于金属杆、金属线例如钢

丝、非金属线例如各种材料制成的绳子等。

[0026] 驱动线104与电机转轴1031可以通过各种方式配合连接，例如通过齿轮配合、螺纹

配合、滑轮配合等。

[0027] 在本实施例的一些可选的实现方式中，如图1所示，驱动线104的数量为一条，驱动
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线104上设置有齿条，电机转轴1031上设置有齿轮，齿条与齿轮配合连接。当电机转轴1031

转动时，齿轮带动齿条纵向移动，从而控制钳口101的张开或闭合。

[0028] 在本实施例的一些可选的实现方式中，驱动线104的数量为两条，包括第一驱动线

1041和第二驱动线1042，第一驱动线1041和第二驱动线1042的第一端分别设置在钳口转轴

1011的两侧，第一驱动线1041和第二驱动线1042在电机103的带动下向相反的方向移动。如

图2所示，第一驱动线1041和第二驱动线1042与钳口101的连接点分别位于钳口转轴1011的

两侧，第一驱动线1041和第二驱动线1042的第二端与电机转轴1031配合连接，当电机转轴

1031转动时，第一驱动线1041和第二驱动线1042同时向相反的方向移动。本实施例中，第一

驱动线1041和第二驱动线1042可以为诸如金属杆、硬钢丝等硬质材料，也可以是软钢丝、尼

龙绳等软质材料。第一驱动线1041和第二驱动线1042可以通过各种方式与电机转轴1031连

接。通过设置两条驱动线，可以分散钳口101在转动时的受力，从而降低钳口101、驱动线

104、电机103等部件损坏的风险。

[0029] 在本实施例的一些可选的实现方式中，如图2所示，电机103的数量为一个，第一驱

动线1041和第二驱动线1042上设置有齿条，电机103的转轴上设置有齿轮，齿条与齿轮配合

连接，第一驱动线1041和第二驱动线1042上的齿条分别设置在电机转轴1031的两侧。当电

机转轴1031转动时，由于第一驱动线1041和第二驱动线1042分别设置在电机转轴1031的两

侧，因此，第一驱动线1041和第二驱动线1042的移动方向相反。本实现方式通过一个电机带

动两条驱动线以齿轮和齿条配合的方式同时移动，实现方式较简便。

[0030] 在本实施例的一些可选的实现方式中，如图3所示，电机103的数量为两个，包括第

一电机1032和第二电机1033，第一电机1032和第二电机1033的电机转轴上均设置有齿轮，

第一驱动线1041和第二驱动线1042上均设置有齿条，齿条与齿轮配合连接，第一电机1032

和第二电机1033用于带动第一驱动线1041和第二驱动线1042分别向相反的方向移动。第一

电机1032和第二电机1033可以与用于控制电机转动方向的控制器连接，控制器向第一电机

1032和第二电机1033分别发送控制信号，从而控制第一电机1032和第二电机1033旋转。通

过设置两个电机，可以实现分别控制两条驱动线移动，有利于将电机的受力分散，减少单个

电机的功率，降低电机转轴损坏的风险。

[0031] 在本实施例的一些可选的实现方式中，第一驱动线1041和第二驱动线1042为软质

材料，第一驱动线1041和第二驱动线1042的第二端以相反的缠绕方向缠绕在电机转轴1031

上。具体地，如图4所示，第一驱动线1041和第二驱动线1042的缠绕方向相反。上述软质材料

的驱动线104可以是软钢丝、尼龙绳、橡胶绳等。当电机转轴1031转动时，第一驱动线1041和

第二驱动线1042中的一条被拉紧，另一条被放松，从而实现钳口101的张开或闭合。需要说

明的是，图4所示的第一驱动线1041和第二驱动线1042与电机转轴1031的连接方式仅仅是

示例性的，实践中，第一驱动线1041和第二驱动线1042还可以通过诸如滑轮等装置与电机

转轴1031连接。

[0032] 在本实施例的一些可选的实现方式中，钳口101上设置有弹性垫片1012。弹性垫片

1012可以使得在钳口101夹紧时，保护被加持的物体(例如生物组织)免于被划伤。

[0033] 本申请的上述实施例提供的电动夹紧装置，通过使用电机带动驱动线纵向移动，

驱动线带动钳口绕钳口转轴转动，以实现钳口的张开或闭合，丰富了电动夹紧装置的实现

方式，由于驱动线的体积和重量较小，因此可以减小电机的功率，有利于节约电机耗费的电
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能，并减小大功率电机占据的空间。

[0034] 进一步参考图5，其示出了本申请的超声波手术刀手柄500的一个实施例的结构示

意图。该超声波手术刀手柄500上设置有如图1-图4中任一实施例描述的电动夹紧装置。该

超声波手术刀手柄可以包括输出超声波能量的刀杆(即上述固定杆105)，当上述电动夹紧

装置包括的钳口101闭合时，钳口101和刀杆之间夹持的生物组织可以在超声波能量的作用

下被切割和凝血。在本实施例中，超声波手术刀手柄包括的外管即为上述实施例中描述的

固定架102。

[0035] 本申请的上述实施例提供的超声波手术刀手柄，通过引入如图1-图4中任一实施

例描述的电动夹紧装置，可以相比于现有技术中的通过驱动外管或内管带动钳口运动的方

式，降低超声波手术刀手柄中的电机的功率，节约电机耗费的电能，有利于减少电机占用的

超声波手术刀手柄内部的空间。

[0036] 进一步参考图6，其示出了本申请的超声波手术器械600的一个实施例的结构示意

图。该超声波手术器械600包括：超声刀主机601、激发开关602和如图5所示的实施例中描述

的超声波手术刀手柄603。其中，超声刀主机分别与激发开关和超声波手术刀手柄电连接。

超声刀主机601可以用于控制电机的转轴的转动方向，激发开关可以包括但不限于以下至

少一种：脚踏开关、手动开关等。

[0037] 本申请的上述实施例提供的超声波手术器械，通过引入如图5所示的实施例描述

的超声波手术刀手柄，可以降低超声波手术刀手柄中的电机的功率，节约电机耗费的电能，

有利于减少电机占用的超声波手术刀手柄内部的空间。

[0038] 以上描述仅为本申请的较佳实施例以及对所运用技术原理的说明。本领域技术人

员应当理解，本申请中所涉及的实用新型范围，并不限于上述技术特征的特定组合而成的

技术方案，同时也应涵盖在不脱离上述实用新型构思的情况下，由上述技术特征或其等同

特征进行任意组合而形成的其它技术方案。例如上述特征与本申请中公开的(但不限于)具

有类似功能的技术特征进行互相替换而形成的技术方案。
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专利名称(译) 电动夹紧装置、超声波手术刀手柄及超声波手术器械

公开(公告)号 CN210784556U 公开(公告)日 2020-06-19

申请号 CN201921508517.6 申请日 2019-09-09

[标]发明人 许博
朱俊宇
张凯琪
吴增成
朱春强

发明人 许博
朱俊宇
张凯琪
吴增成
朱春强
吴理杰
郭博元
张凯茜

IPC分类号 A61B17/32

外部链接 SIPO

摘要(译)

本申请实施例公开了电动夹紧装置、超声波手术刀手柄及超声波手术器
械。该电动夹紧装置的一具体实施方式包括：钳口、固定架、电机、驱
动线、固定杆，驱动线的第一端与钳口连接，驱动线的第二端与电机的
电机转轴配合连接，钳口通过钳口转轴设置在固定架的一端。该实施方
式实现了丰富了电动夹紧装置的实现方式，由于驱动线的体积和重量较
小，因此可以减小电机的功率，有利于节约电机耗费的电能，并减小大
功率电机占据的空间。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/2e43e122-7b89-49ea-98c6-41fabf4a115c
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN210784556U

