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本实用新型属于实验辅助器械技术领域，涉

及一种自动式动物辅助呼吸装置，主体结构包括

第一气缸、第二气缸、基座、第一三通管、第二三

通管、第一单向排气阀、第二单向排气阀、氧气

袋、第一通气管、第一活塞、第二活塞、连接板、滑

轨、活动块移动腔、第三单向排气阀、第四单向排

气阀、第二通气管、活动块、第一通气孔、第二通

气孔、第三通气孔、第四通气孔、第三三通管、连

接杆通过孔、连接杆、活动推拉杆、调节杆、电机、

PLC控制器、第三端口、细软管、水囊和注水口，实

现自动完成呼吸循环辅助操作，降低操作者劳动

强度，电机转速实现控制呼吸频率快慢，其整体

结构设计简单，原理科学，成本低，使用方便，安

全可靠，应用环境友好。
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1.一种自动式动物辅助呼吸装置，其特征在于主体结构包括第一气缸、第二气缸、基

座、第一三通管、第二三通管、第一单向排气阀、第二单向排气阀、氧气袋、第一通气管、第一

活塞、第二活塞、连接板、滑轨、活动块移动腔、第三单向排气阀、第四单向排气阀、第二通气

管、活动块、第一通气孔、第二通气孔、第三通气孔、第四通气孔、第三三通管、连接杆通过

孔、连接杆、活动推拉杆、调节杆、电机、PLC控制器、第三端口、细软管、水囊和注水口；第一

气缸和第二气缸结构尺寸相同，两者上下平行对齐放置并分别安装固定在基座上，第一气

缸的左端与第一三通管相连通，第二气缸的左端与第二三通管相连通，第一三通管的其余

两个端口分别通过第一单向排气阀、第二单向排气阀与氧气袋、第一通气管相连通，第二三

通管的其余两个端口分别通过第三单向排气阀、第四单向排气阀与第二通气管、外部大气

相连通；第一活塞与第一气缸配套使用，第二活塞与第二气缸配套使用，第一气缸和第二气

缸的缸套均为透明硬质塑料管，管外壁刻有氧容量刻度，且从管壁外能看到管内活塞左端

移动的位置和对应的刻度，第一活塞的右端部和第二活塞的右端部均固定安装在竖直放置

的连接板上，连接板底端放置在基座的滑轨内；连接板为长方体结构，尺寸为1cm×1cm×

15cm,连接板的正中央有尺寸为0.8cm×0.8cm×0.4cm的活动块移动腔，活动块移动腔内设

置有尺寸为0.4cm×0.8cm×0.4cm的活动块，活动块的体积是活动块移动腔体积的一半，活

动块的上、下、前、后四个侧面与活动块移动腔内的上、下、前、后四个侧壁之间密封贴合，且

活动块能沿左右方向相对滑动；活动块移动腔的上顶壁开设有第一通气孔和第二通气孔，

第一通气孔位于活动块移动腔的上顶壁的右半壁的正中央位置，第二通气孔位于活动块移

动腔的上顶壁的左半壁的正中央位置，第一通气孔和第二通气孔各自从连接板内部通往连

接板外部，第一通气孔与第一通气管相连通，使第一通气管与活动块移动腔相连通，第二通

气孔与第二通气管相连通，使第二通气管与活动块移动腔相连通，第一通气管和第二通气

管靠近连接板的部分为可折叠和伸缩管道；活动块移动腔的下底壁上与第一通气孔对应位

置开设有第三通气孔，活动块移动腔的下底壁上与第二通气孔对应位置开设有第四通气

孔，第三通气孔和第四通气孔各自从连接板内部通往连接板外部，第三通气孔、第四通气孔

分别与第三三通管的两个端口相连通，使第三三通管与活动块移动腔相连通，第三通气管

和第四通气管靠近连接板的部分为可折叠和伸缩管道；活动块移动腔的右侧壁正中央开设

有连接杆通过孔，连接杆的一端穿过连接杆通过孔并垂直于活动块固定在活动块正中央，

连接杆与连接杆通过孔之间密封且连接杆能相对连接杆通过孔内左右移动，连接杆的另一

端与活动推拉杆的一端之间铰接；活动推拉杆的另一端与调节杆之间铰接或键连接，调节

杆上标有长度尺寸刻度，铰接点或键连接点可根据需要调节位置，调节杆的另一端固定安

装在电机的输出轴上，速度可调的电机与PLC控制器之间电信息连接，PLC控制器控制电机

转速，连接杆轴线与电机输出轴轴线在同一水平面上；第三三通管的第三端口的后半段固

定有细软管，细软管的末端密封固定有水囊，水囊环状固定于第三端口管外侧周围，水囊的

固定位置高出第三端口的末端约2cm，细软管的另一端为注水口，第三端口的末端连同水

囊、细软管的末端直接插入动物气管中；所述的活动推拉杆长度为8～20cm，材质为金属材

质；连接杆的长度为1～10cm，材质为金属材质；调节杆长度为4～10cm，材质为金属材质。

2.根据权利要求1所述的一种自动式动物辅助呼吸装置，其特征在于所述的第一通气

孔、第二通气孔、第三通气孔、第四通气孔处固定设置有无纺布；所述的调节杆上标记有二

十个刻度值，从靠近电机输出轴的第一个刻度值起，每个刻度值代表使用该装置时动物肺
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部的潮气量为0.5ml、1ml、1 .5ml、2ml、2.5ml、3ml、3.5ml、4ml、4.5ml、5ml、5.5ml、6ml、

6.5ml、7ml、7.5ml、8ml、8.5ml、9ml、9.5ml、10ml；所述的PLC控制器内设置有五个电机的转

速：30转/分钟、40转/分钟、50转/分钟、60转/分钟、70转/分钟、80转/分钟、90转/分钟、100

转/分钟；所述的活动推拉杆长度为10cm，连接杆的长度为2cm，调节杆长度为5cm；所述的活

动推拉杆的另一端与调节杆之间键连接，调节杆的每个刻度位置开有键孔，与活动推拉杆

的键配合使用。

3.根据权利要求2所述的一种自动式动物辅助呼吸装置，其特征在于所述的电机转速

为100次/分钟，活动推拉杆与调节杆的连接点距离电机输出轴轴心的距离为1cm，第一气缸

和第二气缸的半径r为0.45cm。
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一种自动式动物辅助呼吸装置

技术领域：

[0001] 本实用新型属于实验辅助器械技术领域，涉及一种自动式动物辅助呼吸装置，特

别是一种电机推动活塞移动、实现外部辅助吸气和排气、可调节呼吸潮气量和呼吸频率的

辅助呼吸装置。

背景技术：

[0002] 在对小鼠、大鼠或者兔子等小动物进行实验或手术时，经常需要对小动物进行麻

醉，使其呼吸肌松弛、自主呼吸消除，为保证小动物心脑系统氧气的供给，需要呼吸机辅助

小动物进行呼吸。而现今市场上的小动物专用呼吸机价格昂贵，不能适用于每个实验室都

配置，其他简易小动物呼吸装置，实用性差，不易控制呼吸潮气量以及呼吸频率，导致很多

实验无法顺利完成。申请号为CN201020209515.X的中国专利，公开了一种小动物开胸手术

辅助呼吸装置，在具体操作时，需要一手控制套管开口端的开闭状态，一手持气囊，挤压的

同时捏紧套管的开口端，气囊回复时两手同时松开，以适当力度和频率挤压气囊，保持大鼠

胸腔合适的起伏幅度，该操作靠人工手动操控，不仅费时费力，对操控水平要求也很高，不

便于实施；申请号为CN201320681376.4的中国专利，公开了一种小动物急救辅助呼吸装置，

通过呼吸鼻罩快速实现经由小动物鼻腔完成的小动物辅助通气，但呼吸过程靠手挤压气囊

完成，无法实现自动辅助呼吸。因此，寻求设计一种自动式动物辅助呼吸装置，采用电机旋

转辅助小动物完成呼吸循环，实现自动操作，降低操作者劳动强度；设置活塞和单向阀实现

呼气和排气两个通道进行，避免逆行，达到顺利换气；通过控制调节电机转速实现控制呼吸

频率快慢；调节推拉杆和调节杆的固定位置，改变控制呼吸的潮气量，成本低，便于各大规

模实验室普及使用，还可应用在动物急救场合辅助动物呼吸，直至恢复自主呼吸功能。

实用新型内容：

[0003] 本实用新型的发明目的在于克服现有技术存在的缺点，提出设计一种自动式动物

辅助呼吸装置，以克服市场小动物专用呼吸机价格贵不便于普通实验室普及的困难，解决

现有简易小动物呼吸机需人工操作、增加操作人员劳动强度的问题，并解决现有简易小动

物呼吸机不易控制潮气量和呼吸频率的弊端。

[0004] 为了实现上述实用新型目的，本实用新型涉及的自动式动物辅助呼吸装置，其主

体结构包括：第一气缸、第二气缸、基座、第一三通管、第二三通管、第一单向排气阀、第二单

向排气阀、氧气袋、第一通气管、第一活塞、第二活塞、连接板、滑轨、活动块移动腔、第三单

向排气阀、第四单向排气阀、第二通气管、活动块、第一通气孔、第二通气孔、第三通气孔、第

四通气孔、第三三通管、连接杆通过孔、连接杆、活动推拉杆、调节杆、电机、PLC控制器、第三

端口、细软管、水囊和注水口；第一气缸和第二气缸结构尺寸相同，两者上下平行对齐放置

并分别安装固定在基座上，第一气缸的左端与第一三通管相连通，第二气缸的左端与第二

三通管相连通，第一三通管的其余两个端口分别通过第一单向排气阀、第二单向排气阀与

氧气袋、第一通气管相连通，第二三通管的其余两个端口分别通过第三单向排气阀、第四单
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向排气阀与第二通气管、外部大气相连通；第一活塞与第一气缸配套使用，第二活塞与第二

气缸配套使用，第一气缸和第二气缸的缸套均为透明硬质塑料管，管外壁刻有氧容量刻度，

且从管壁外能看到管内活塞左端移动的位置和对应的刻度，第一活塞的右端部和第二活塞

的右端部均固定安装在竖直放置的连接板上，连接板底端放置在基座的滑轨内，并能沿滑

轨左右移动；连接板为长方体结构，尺寸为1cm×1cm×15cm ,连接板的正中央有尺寸为

0.8cm×0 .4cm×0 .4cm的活动块移动腔，活动块移动腔内设置有尺寸为0.4cm×0 .4cm×

0.4cm的活动块，活动块的体积是活动块移动腔体积的一半，活动块的上、下、前、后四个侧

面与活动块移动腔内的上、下、前、后四个侧壁之间密封贴合，且活动块能沿左右方向相对

滑动；活动块移动腔的上顶壁开设有第一通气孔和第二通气孔，第一通气孔位于活动块移

动腔的上顶壁的右半壁的正中央位置，第二通气孔位于活动块移动腔的上顶壁的左半壁的

正中央位置，第一通气孔和第二通气孔各自从连接板内部通往连接板外部，第一通气孔与

第一通气管相连通，使第一通气管与活动块移动腔相连通，第二通气孔与第二通气管相连

通，使第二通气管与活动块移动腔相连通，第一通气管和第二通气管靠近连接板的部分为

可折叠和伸缩管道；活动块移动腔的下底壁上与第一通气孔对应位置开设有第三通气孔，

活动块移动腔的下底壁上与第二通气孔对应位置开设有第四通气孔，第三通气孔和第四通

气孔各自从连接板内部通往连接板外部，第三通气孔、第四通气孔分别与第三三通管的两

个端口相连通，使第三三通管与活动块移动腔相连通，第三通气管和第四通气管靠近连接

板的部分为可折叠和伸缩管道；活动块移动腔的右侧壁正中央开设有连接杆通过孔，连接

杆的一端穿过连接杆通过孔并垂直于活动块固定在活动块正中央，连接杆与连接杆通过孔

之间密封且连接杆能相对连接杆通过孔内左右移动，连接杆的另一端与活动推拉杆的一端

之间铰接；活动推拉杆的另一端与调节杆之间铰接或键连接，调节杆上标有长度尺寸刻度，

铰接点或键连接点可根据需要调节位置，调节杆的另一端固定安装在电机的输出轴上，速

度可调的电机与PLC控制器之间电信息连接，PLC控制器控制电机转速，连接杆轴线与电机

输出轴轴线在同一水平面上；第三三通管的第三端口的后半段固定有细软管，细软管的末

端密封固定有水囊，水囊环状固定于第三端口管外侧周围，水囊的固定位置高出第三端口

的末端约2cm，细软管的另一端为注水口，第三端口的末端连同水囊、细软管的末端直接插

入动物气管中，从注水口通过细软管向水囊中注入水，注水后鼓起的水囊将第三端口固定

于动物气管壁。所述的活动推拉杆长度为8～20cm，材质为金属材质；连接杆的长度为1～

10cm，材质为金属材质；调节杆长度为4～10cm，材质为金属材质。

[0005] 本实用新型在使用时，根据动物体重确定活动推拉杆与调节杆固定的刻度位置，

从而控制潮气量，PLC控制器调节电机旋转速度并启动电机旋转，电机旋转驱动调节杆转

动，调节杆带动活动推拉杆的运动，活动推拉杆的水平伸缩运动带动连接杆水平运动，进而

推动活动块水平运动，当活动块向左运动并顶到活动块移动腔的左侧壁时，活动块堵住第

二通气孔和第四通气孔，活动推拉杆继续推动连接杆向左移动，并带动活动块和连接板一

起向左移动，同时第一活塞和第二活塞一起向左移动，第一活塞推动第一气缸内的氧气通

过第二单向排气阀、第一通气管，从第一通气孔进入活动块移动腔，再从第三通气孔进入第

三三通管，氧气从第三端口进入动物气管内，第二活塞推动第二气缸内的废气通过第四单

向排气阀排放到空气中，完成肺的呼气过程；当活动推拉杆转动到左侧水平位置时，与连接

杆、调节杆和电机的输出轴在同一水平面上，连接板移动到最左端位置，电机继续带动调节
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杆旋转，调节杆带动活动推拉杆、连接杆、活动块一起向右运动，当活动块向右运动并顶到

活动块移动腔的右侧壁时，活动块堵住第一通气孔和第三通气孔，活动推拉杆继续带动连

接杆向右移动，并带动活动块和连接板一起向右移动，同时第一活塞和第二活塞一起向右

移动，第一气缸和第二气缸同时吸气，氧气袋内的氧气通过第一单向排气阀进入第一气缸

内待用，动物气管内的废气从第三端口、第三三通管、第四通气孔进入活动块移动腔，再从

第二通气孔、第二通气管、第三单向排气阀进入第二气缸内，等待下一个循环时排到空气

中，此时完成肺的呼气过程，即完成肺部呼吸的一个周期，电机继续转动，实现肺的持续呼

吸，调节电机旋转速度，实现呼吸频率的调节。

[0006] 本实用新型与现有技术相比，实现自动完成呼吸循环辅助操作，降低操作者劳动

强度；呼气和排气两个通道进行，避免逆行，达到顺利换气；电机转速实现控制呼吸频率快

慢，调节推拉杆和调节杆的固定位置，改变控制呼吸的潮气量，方便实用，便于多种场合使

用；其整体结构设计简单，原理科学，成本低，使用方便，安全可靠，应用环境友好。

附图说明：

[0007] 图1是本实用新型的整体结构原理示意图。

[0008] 图2是实施例2涉及的活动块移动腔部位的剖面结构原理示意图。

具体实施方式：

[0009] 下面通过具体实施例并结合附图对本实用新型作进一步说明。

[0010] 实施例1：

[0011] 本实施例涉及的自动式动物辅助呼吸装置，其主体结构包括：第一气缸1、第二气

缸2、基座3、第一三通管4、第二三通管5、第一单向排气阀6、第二单向排气阀7、氧气袋8、第

一通气管9、第一活塞10、第二活塞11、连接板12、滑轨13、活动块移动腔14、第三单向排气阀

15、第四单向排气阀16、第二通气管17、活动块18、第一通气孔19、第二通气孔20、第三通气

孔21、第四通气孔22、第三三通管23、连接杆通过孔24、连接杆25、活动推拉杆26、调节杆27、

电机28、PLC控制器29、第三端口30、细软管31、水囊32和注水口33；第一气缸1和第二气缸2

结构尺寸相同，两者上下平行对齐放置并分别安装固定在基座3上，第一气缸1的左端与第

一三通管4相连通，第二气缸2的左端与第二三通管5相连通，第一三通管4的其余两个端口

分别通过第一单向排气阀6、第二单向排气阀7与氧气袋8、第一通气管9相连通，第二三通管

5的其余两个端口分别通过第三单向排气阀15、第四单向排气阀16与第二通气管17、外部大

气相连通；第一活塞10与第一气缸1配套使用，第二活塞11与第二气缸2配套使用，第一气缸

1和第二气缸2的缸套均为透明硬质塑料管，管外壁刻有氧容量刻度，且从管壁外能看到管

内活塞左端移动的位置和对应的刻度，第一活塞10的右端部和第二活塞11的右端部均固定

安装在竖直放置的连接板12上，连接板12底端放置在基座3的滑轨13内，并能沿滑轨13左右

移动；连接板12为长方体结构，尺寸为1cm×1cm×15cm,连接板12的正中央有尺寸为0.8cm

×0 .4cm×0 .4cm的活动块移动腔14，活动块移动腔14内设置有尺寸为0.4cm×0 .4cm×

0.4cm的活动块18，活动块18的体积是活动块移动腔14体积的一半，活动块18的上、下、前、

后四个侧面与活动块移动腔14内的上、下、前、后四个侧壁之间密封贴合，且活动块18能沿

左右方向相对滑动；活动块移动腔14的上顶壁开设有第一通气孔19和第二通气孔20，第一

说　明　书 3/5 页

6

CN 209751291 U

6



通气孔19位于活动块移动腔14的上顶壁的右半壁的正中央位置，第二通气孔20位于活动块

移动腔14的上顶壁的左半壁的正中央位置，第一通气孔19和第二通气孔20各自从连接板12

内部通往连接板12外部，第一通气孔19与第一通气管9相连通，使第一通气管9与活动块移

动腔14相连通，第二通气孔20与第二通气管17相连通，使第二通气管17与活动块移动腔14

相连通，第一通气管9和第二通气管17靠近连接板12的部分为可折叠和伸缩管道；活动块移

动腔14的下底壁上与第一通气孔19对应位置开设有第三通气孔21，活动块移动腔14的下底

壁上与第二通气孔20对应位置开设有第四通气孔22，第三通气孔21和第四通气孔22各自从

连接板12内部通往连接板12外部，第三通气孔21、第四通气孔22分别与第三三通管23的两

个端口相连通，使第三三通管23与活动块移动腔14相连通，第三通气管和第四通气管靠近

连接板12的部分为可折叠和伸缩管道；活动块移动腔14的右侧壁正中央开设有连接杆通过

孔24，连接杆25的一端穿过连接杆通过孔24并垂直于活动块18固定在活动块18正中央，连

接杆25与连接杆通过孔24之间密封且连接杆25能相对连接杆通过孔24内左右移动，连接杆

25的另一端与活动推拉杆26的一端之间铰接；活动推拉杆26的另一端与调节杆27之间铰接

或键连接，调节杆27上标有长度尺寸刻度，铰接点或键连接点可根据需要调节位置，调节杆

27的另一端固定安装在电机28的输出轴上，速度可调的电机28与PLC控制器29之间电信息

连接，PLC控制器29控制电机28转速，连接杆25轴线与电机28输出轴轴线在同一水平面上；

第三三通管23的第三端口30的后半段固定有细软管31，细软管31的末端密封固定有水囊

32，水囊32环状固定于第三端口30管外侧周围，水囊32的固定位置高出第三端口30的末端

约2cm，细软管31的另一端为注水口33，第三端口30的末端连同水囊32、细软管31的末端直

接插入动物气管中，从注水口33通过细软管31向水囊32中注入水，注水后鼓起的水囊32将

第三端口30固定于动物气管壁。所述的活动推拉杆26长度为8～20cm，材质为金属材质；连

接杆25的长度为1～10cm，材质为金属材质；调节杆27长度为4～10cm，材质为金属材质。

[0012] 本实施例在使用时，根据动物体重确定活动推拉杆26与调节杆27固定的刻度位

置，从而控制潮气量，PLC控制器29调节电机28旋转速度并启动电机28旋转，电机28旋转驱

动调节杆27转动，调节杆27带动活动推拉杆26的运动，活动推拉杆26的水平伸缩运动带动

连接杆25水平运动，进而推动活动块18水平运动，当活动块18向左运动并顶到活动块移动

腔14的左侧壁时，活动块18堵住第二通气孔20和第四通气孔22，活动推拉杆26继续推动连

接杆25向左移动，并带动活动块18和连接板12一起向左移动，同时第一活塞10和第二活塞

11一起向左移动，第一活塞10推动第一气缸1内的氧气通过第二单向排气阀7、第一通气管

9，从第一通气孔19进入活动块移动腔14，再从第三通气孔21进入第三三通管23，氧气从第

三端口30进入动物气管内，第二活塞11推动第二气缸2内的废气通过第四单向排气阀16排

放到空气中，完成肺的呼气过程；当活动推拉杆26转动到左侧水平位置时，与连接杆25、调

节杆27和电机28的输出轴在同一水平面上，连接板12移动到最左端位置，电机28继续带动

调节杆27旋转，调节杆27带动活动推拉杆26、连接杆25、活动块18一起向右运动，当活动块

18向右运动并顶到活动块移动腔14的右侧壁时，活动块18堵住第一通气孔19和第三通气孔

21，活动推拉杆26继续带动连接杆25向右移动，并带动活动块18和连接板12一起向右移动，

同时第一活塞10和第二活塞11一起向右移动，第一气缸1和第二气缸2同时吸气，氧气袋8内

的氧气通过第一单向排气阀6进入第一气缸1内待用，动物气管内的废气从第三端口30、第

三三通管23、第四通气孔22进入活动块移动腔14，再从第二通气孔20、第二通气管17、第三
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单向排气阀15进入第二气缸2内，等待下一个循环时排到空气中，此时完成肺的呼气过程，

即完成肺部呼吸的一个周期，电机28继续转动，实现肺的持续呼吸，调节电机28旋转速度，

实现呼吸频率的调节。

[0013] 本实施例涉及的小动物实验应经动物实验伦理委员会批准，且该装置用于辅助小

动物呼吸，并非用于实验本身。

[0014] 实施例2：

[0015] 本实施例涉及的自动式动物辅助呼吸装置，其主体结构与实施例1相同，所述的第

一通气孔19、第二通气孔20、第三通气孔21、第四通气孔22处固定设置有无纺布，防止尘埃

进入动物肺部，造成生命危险；所述的调节杆27上标记有二十个刻度值，从靠近电机28输出

轴的第一个刻度值起，每个刻度值代表使用该装置时，动物肺部的潮气量为0.5ml、1ml、

1.5ml、2ml、2.5ml、3ml、3.5ml、4ml、4.5ml、5ml、5.5ml、6ml、6.5ml、7ml、7.5ml、8ml、8.5ml、

9ml、9.5ml、10ml，选取潮气量时，根据本领域专业技术人员知识结合动物体重选取；所述的

PLC控制器29内设置有五个电机28的转速：30转/分钟、40转/分钟、50转/分钟、60转/分钟、

70转/分钟、80转/分钟、90转/分钟、100转/分钟，用于调节控制不同重量动物呼吸频率；所

述的活动推拉杆26长度为10cm，连接杆25的长度为2cm，调节杆27长度为5cm；当本装置气缸

容量和电机转速无法满足实验需要的潮气量和呼吸频率时，可以更换其他容量气缸和不同

转速的电机来获得实验需求；所述的活动推拉杆26的另一端与调节杆27之间键连接，调节

杆27的每个刻度位置开有键孔，便于与活动推拉杆26上的键配合使用。

[0016] 实施例3：

[0017] 本实施例涉及的自动式动物辅助呼吸装置，其主体结构同实施例2，用于给试验中

的体重为198g的大鼠辅助呼吸，根据本领域专业技术人员知识判断该体重大鼠的呼吸频率

为100次/分钟，潮气量为1ml，设置装置的使用参数：通过PLC控制器29，调整转速为100次/

分钟，调整调节杆27与活动推拉杆26的连接点为1ml刻度处，即本次通气过程为呼吸频率为

100次/分钟，潮气量为1ml；调节杆27为1ml刻度处距离电机输出轴轴心的距离为1cm，呼吸

一次连接杆25左右摆动的水平距离为2cm,活动块18摆动的水平距离亦为2cm,而第一活塞

10和第二活塞11摆动的水平距离为L＝1.6cm。根据公式V＝πr2L，此时选择的第一气缸1和

第二气缸2的半径r为0.45cm。装置的使用方法：将麻醉后的大鼠仰卧位放置在鼠板上，皮筋

固定大鼠四肢及上颌门齿，将小鼠头部抬高30°，舌头从一侧口角拉出，操作者左手持简易

喉镜置于大鼠口腔，暴露大鼠声门,肉眼可见双侧声带及声门，直接将本实施例中所使用的

自动式动物辅助呼吸装置的第三三通管23的第三端口30，插入大鼠的气道中，送过声门约

1.5-2cm，再从注水口33向细软管31的注入约0.5ml液体，水囊32鼓起并使气管和插管固定

且密封良好；在大鼠呼吸过程中，观察大鼠的生理状况，大鼠的口腔或肛门粘膜为粉红色，

表示氧气足够。

[0018] 从事动物实验及手术的工作者应从文明和人道的立场出发，整个实验手术过程应

当遵循“关爱、善待、无痛和尽可能减少手术创伤”的伦理原则。
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