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心血管介入手术治疗床

(57)摘要

本发明公开了一种心血管介入手术治疗床，

其技术方案要点是包括有升降装置和用于与使

用者手臂连接的控制部件，升降装置上安装有移

动装置，移动装置上安装有角度调节装置，角度

调节装置上安装有床板，床板上安装有用于固定

患者的束缚固定装置，控制部件分别与移动装

置、升降装置和角度调节装置电连接。本发明具

有以下有益效果：在将控制部件与医生的手臂连

接，通过手臂的动作来控制移动装置、升降装置

和角度调节装置，从而控制床板的移动、升降和

角度调节，使得医生能够在手持介入器械的同

时，对患者的照影角度和位置进行调节，以获得

更好的照影效果，无需额外的工作人员进行辅

助，提高了手术的效率。
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1.心血管介入手术治疗床，包括有床体(1)，所述床体(1)上安装有支架(11)，所述支架

(11)上安装有安装板(12)，所述安装板(12)的底面上安装有照影装置(13)，其特征是：所述

床体(1)上还安装有升降装置(3)和用于与使用者手臂连接的控制部件(6)，所述升降装置

(3)上安装有移动装置(2)，所述移动装置(2)上安装有角度调节装置(4)，所述角度调节装

置(4)上安装有床板(14)，所述床板(14)上安装有用于固定患者的束缚固定装置(5)，所述

控制部件(6)分别与移动装置(2)、升降装置(3)和角度调节装置(4)电连接；

所述控制部件(6)包括有控制杆(61)和用于套设在手臂上的臂环(62)，所述控制杆

(61)的一端安装在床体(1)上，所述控制杆(61)的另一端设置有球体(63)，所述臂环(62)上

设置有球套(64)和用于监控臂环(62)立体转动方向的第一传感器(65)，所述球套(64)套设

在球体(63)上，以使臂环(62)转动连接在控制杆(61)上；

所述控制杆(61)包括有第一杆体(611)和第二杆体(612)，所述第一杆体(611)转动连

接在床体(1)上，并且设置有用于监控控制杆(61)伸缩的第三传感器(613)，所述第一杆体

(611)套设在第二杆体(612)上，并且与第二杆体(612)滑动连接，所述床体(1)上还设置有

多个导向杆(15)，连接板(21)上设置有多个导向套(24)，多个所述导向套(24)均套设在相

应的导向杆(15)上，并且与相应的导向杆(15)滑动连接，所述升降装置(3)包括有第四驱动

装置(31)，所述第四驱动装置(31)安装在床体(1)上，并且设置有第四伸缩杆(32)，所述第

四伸缩杆(32)的一端连接在连接板(21)的底面上，以带动连接板(21)升降，所述第三传感

器(613)与第四驱动装置(31)电连接；

所述角度调节装置(4)包括有调节板(41)，所述调节板(41)上安装有第一驱动装置

(42)和第二驱动装置(43)，并且固定连接有连接杆(44)，所述连接杆(44)的顶端转动连接

在床板(14)的底面上，所述第一驱动装置(42)设置有第一伸缩杆(421)，所述第一伸缩杆

(421)的一端转动连接有第一转动座(422)，所述第一转动座(422)安装在床板(14)底面的

前端或后端，所述第二驱动装置(43)设置有第二伸缩杆(431)，所述第二伸缩杆(431)的一

端转动连接有第二转动座(432)，所述第二转动座(432)安装在床板(14)底面的左端或右

端，所述第一传感器(65)分别与第一驱动装置(42)和第二驱动装置(43)电连接；

所述第一驱动装置(42)控制第一伸缩杆(421)伸缩，以带动床板(14)前后转动，所述第

二驱动装置(43)控制第二伸缩杆(431)伸缩，以带动床板(14)左右转动，并且通过第一驱动

装置(42)和第二驱动装置(43)的配合带动床板(14)向任意方向转动；

所述控制杆(61)的一端转动连接在床体(1)上，并且设置有用于监控控制杆(61)转动

方向的第二传感器(66)，所述移动装置(2)包括有连接板(21)，所述连接板(21)上安装有导

轨(22)和第三驱动装置(23)，所述调节板(41)的底面上设置有滑块(45)，所述滑块(45)与

导轨(22)滑动连接，所述第三驱动装置(23)设置有第三伸缩杆(231)，所述第三伸缩杆

(231)的一端连接在调节板(41)上，以带动调节板(41)移动，所述第二传感器(66)与第三驱

动装置(23)电连接；

所述安装板(12)上还设置有液晶控制面板(16)，所述液晶控制面板(16)分别与第一传

感器(65)、第二传感器(66)和第三传感器(613)相连接。

2.根据权利要求1所述的心血管介入手术治疗床，其特征是：所述束缚固定装置(5)包

括有用于穿戴在患者身上的束缚衣(51)，所述束缚衣(51)上设置有多个第一连接件(52)，

并且对应右手臂的右袖处设置有开口(53)，所述开口(53)的一侧连接有用于将开口(53)遮
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盖的布盖(54)，所述开口(53)的另一侧设置有第一魔术贴(531)，所述布盖(54)内侧设置有

无菌布(541)，并且设置有与第一魔术贴(531)对应的第二魔术贴(542)，所述床板(14)上设

置有多个第二连接件(141)，多个所述第一连接件(52)均与相应的第二连接件(141)固定连

接，以将患者固定在床板(14)上。
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心血管介入手术治疗床

技术领域

[0001] 本发明涉及一种医疗床，更具体地说，它涉及一种心血管介入手术治疗床。

背景技术

[0002] 心血管介入手术是一种新型治疗心血管疾病的医疗技术。该医疗技术通过将导管

插入体内血管中，在数字减影的连续投照下，在体外依靠介入器械操纵导管对体内的病变

进行治疗。介入手术具有创伤低、痛苦少、安全可靠、治疗明显的特点，是处于快速发展和普

及状态下的医疗手段。当进行介入手术时，有时需要调整投影的位置和角度，以获得更好的

照影效果，确保手术能够顺利进行，但是医生手持介入器械，难以同时进行操控，需要人员

进行辅助操控，由于增加了沟通的时间，使得手术更为耗时，难以提高效率。

发明内容

[0003] 针对现有技术存在的不足，本发明的目的在于提供一种心血管介入手术治疗床，

该治疗床能够被医生直接操控调节，从而调整患者的位置和角度，获得更好的照影效果，以

提高效率。

[0004] 为实现上述目的，本发明提供了如下技术方案：心血管介入手术治疗床，包括有床

体，床体上安装有支架，支架上安装有安装板，安装板的底面上安装有照影装置，床体上还

安装有升降装置和用于与使用者手臂连接的控制部件，升降装置上安装有移动装置，移动

装置上安装有角度调节装置，角度调节装置上安装有床板，床板上安装有用于固定患者的

束缚固定装置，控制部件分别与移动装置、升降装置和角度调节装置电连接。

[0005] 本发明进一步设置为：控制部件包括有控制杆和用于套设在手臂上的臂环，控制

杆的一端安装在床体上，控制杆的另一端设置有球体，臂环上设置有球套和用于监控臂环

立体转动方向的第一传感器，球套套设在球体上，以使臂环转动连接在控制杆上。

[0006] 本发明进一步设置为：角度调节装置包括有调节板，调节板上安装有第一驱动装

置和第二驱动装置，并且固定连接有连接杆，连接杆的顶端转动连接在床板的底面上，第一

驱动装置设置有第一伸缩杆，第一伸缩杆的一端转动连接有第一转动座，第一转动座安装

在床板底面的前端或后端，第二驱动装置设置有第二伸缩杆，第二伸缩杆的一端转动连接

有第二转动座，第二转动座安装在床板底面的左端或右端，第一传感器分别与第一驱动装

置和第二驱动装置电连接。

[0007] 本发明进一步设置为：控制杆的一端转动连接在床体上，并且设置有用于监控控

制杆转动方向的第二传感器，移动装置包括有连接板，连接板上安装有导轨和第三驱动装

置，调节板的底面上设置有滑块，滑块与导轨滑动连接，第三驱动装置设置有第三伸缩杆，

第三伸缩杆的一端连接在调节板上，以带动调节板移动，第二传感器与第三驱动装置电连

接。

[0008] 本发明进一步设置为：控制杆包括有第一杆体和第二杆体，第一杆体转动连接在

床体上，并且设置有用于监控控制杆伸缩的第三传感器，第一杆体套设在第二杆体上，并且
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与第二杆体滑动连接，床体上还设置有多个导向杆，连接板上设置有多个导向套，多个导向

套均套设在相应的导向杆上，并且与相应的导向杆滑动连接，升降装置包括有第四驱动装

置，第四驱动装置安装在床体上，并且设置有第四伸缩杆，第四伸缩杆的一端连接在连接板

的底面上，以带动连接板升降，第三传感器与第四驱动装置电连接。

[0009] 本发明进一步设置为：束缚固定装置包括有用于穿戴在患者身上的束缚衣，束缚

衣上设置有多个第一连接件，并且对应右手臂的右袖处设置有开口，开口的一侧连接有用

于将开口遮盖的布盖，开口的另一侧设置有第一魔术贴，布盖内侧设置有无菌布，并且设置

有与第一魔术贴对应的第二魔术贴，床板上设置有多个第二连接件，多个第一连接件均与

相应的第二连接件固定连接，以将患者固定在床板上。

[0010] 本发明进一步设置为：安装板上还设置有液晶控制面板，液晶控制面板分别与第

一传感器、第二传感器和第三传感器相连接。

[0011] 综上所述，本发明具有以下有益效果：在医生进行介入治疗时，患者通过束缚固定

装置被固定在床板，保持患者平稳躺卧在床板上，避免床板移动或转动影响到患者，减少调

节对照影的影响。将控制部件与医生的手臂连接，通过手臂的动作来控制移动装置、升降装

置和角度调节装置，从而控制床板的移动、升降和角度调节，使得医生能够在手持介入器械

的同时，对患者的照影角度和位置进行调节，以获得更好的照影效果，无需额外的工作人员

进行辅助，在降低人工的同时，提高了手术的效率，以尽快完成手术，减少长时间手术对患

者的伤害。

附图说明

[0012] 图1为心血管介入手术治疗床的连接结构示意图；

[0013] 图2为控制部件的连接结构示意图；

[0014] 图3为臂环的连接结构示意图；

[0015] 图4为床板的连接结构示意图；

[0016] 图5为移动装置的连接结构示意图；

[0017] 图6为束缚固定装置的连接结构示意图；

[0018] 图7为布盖的连接结构示意图；

[0019] 图8为第一连接件的连接结构示意图。

具体实施方式

[0020] 下面结合附图和实施例，对本发明进一步详细说明。其中相同的零部件用相同的

附图标记表示。需要说明的是，下面描述中使用的词语“前”、“后”、“左”、“右”、“上”和“下”

指的是附图中的方向，词语“底面”和“顶面”、“内”和“外”分别指的是朝向或远离特定部件

几何中心的方向。

[0021] 参照图1‑8所示，心血管介入手术治疗床，包括有床体1，床体1上安装有支架11，支

架11上安装有安装板12，安装板12的底面上安装有照影装置13，床体1上还安装有升降装置

3和用于与使用者手臂连接的控制部件6，升降装置3上安装有移动装置2，移动装置2上安装

有角度调节装置4，角度调节装置4上安装有床板14，床板14上安装有用于固定患者的束缚

固定装置5，控制部件6分别与移动装置2、升降装置3和角度调节装置4电连接。
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[0022] 通过上述方案，在医生进行介入治疗时，患者通过束缚固定装置5被固定在床板

14，保持患者平稳躺卧在床板14上，避免床板14移动或转动影响到患者，减少调节对照影的

影响。将控制部件6与医生的手臂连接，通过手臂的动作来控制移动装置2、升降装置3和角

度调节装置4，从而控制床板14的移动、升降和角度调节，使得医生能够在手持介入器械的

同时，对患者的位置和角度进行调节，以获得更好的照影效果，无需额外的工作人员进行辅

助，在降低人工的同时，提高了手术的效率，以尽快完成手术，减少长时间手术对患者的伤

害。

[0023] 作为改进的一种具体实施方式，控制部件6包括有控制杆61和用于套设在手臂上

的臂环62，控制杆61的一端安装在床体1上，控制杆61的另一端设置有球体63，臂环62上设

置有球套64和用于监控臂环62立体转动方向的第一传感器65，球套64套设在球体63上，以

使臂环62转动连接在控制杆61上。

[0024] 通过上述方案，臂环62便于套设在手臂上，不易掉落，能够随手臂任意转动。并且

臂环62通过球套64与球体63的转动连接，从而能够万向转动，以便于能够依据第一传感器

65将手臂的转动与床板14的转动同步，实现实时同步操控，以降低操控难度。

[0025] 作为改进的一种具体实施方式，角度调节装置4包括有调节板41，调节板41上安装

有第一驱动装置42和第二驱动装置43，并且固定连接有连接杆44，连接杆44的顶端转动连

接在床板14的底面上，第一驱动装置42设置有第一伸缩杆421，第一伸缩杆421的一端转动

连接有第一转动座422，第一转动座422安装在床板14底面的前端或后端，第二驱动装置43

设置有第二伸缩杆431，第二伸缩杆431的一端转动连接有第二转动座432，第二转动座432

安装在床板14底面的左端或右端，第一传感器65分别与第一驱动装置42和第二驱动装置43

电连接。

[0026] 通过上述方案，连接杆44的顶端转动连接在床板14的底面中部位置上，第一驱动

装置42控制第一伸缩杆421伸缩，以带动床板14前后转动，第二驱动装置43控制第二伸缩杆

431伸缩，以带动床板14左右转动，并且通过第一驱动装置42和第二驱动装置43的配合，能

够带动床板14向任意方向转动，从而获得更好的照影效果。通过第一传感器65依据手臂的

动作控制第一驱动装置42和第二驱动装置43，使得床板14能够向任意方向转动，以对患者

体位的角度进行调节。第一转动座422和第二转动座432均能够对转动的误差进行补偿，以

实现转动，并且转动更为平稳。

[0027] 作为改进的一种具体实施方式，控制杆61的一端转动连接在床体1上，并且设置有

用于监控控制杆61转动方向的第二传感器66，移动装置2包括有连接板21，连接板21上安装

有导轨22和第三驱动装置23，调节板41的底面上设置有滑块45，滑块45与导轨22滑动连接，

第三驱动装置23设置有第三伸缩杆231，第三伸缩杆231的一端连接在调节板41上，以带动

调节板41移动，第二传感器66与第三驱动装置23电连接。

[0028] 通过上述方案，第三驱动装置23控制第三伸缩杆231伸缩，以带动调节板41沿导轨

22的长度方向移动，通过多个导轨22和多个滑块45，能够使得调节板41的移动更为平稳。并

且通过第二传感器66使调节板41的移动方向和控制杆61的转动方向同步，以实现通过手臂

进行操控患者移动的功能，方便医生在手持介入器械的同时控制床板以及床板上的患者前

后移动或者左右移动。

[0029] 作为改进的一种具体实施方式，控制杆61包括有第一杆体611和第二杆体612，第

说　明　书 3/4 页

6

CN 112603721 B

6



一杆体611转动连接在床体1上，并且设置有用于监控控制杆61伸缩的第三传感器613，第一

杆体611套设在第二杆体612上，并且与第二杆体612滑动连接，床体1上还设置有多个导向

杆15，连接板21上设置有多个导向套24，多个导向套24均套设在相应的导向杆15上，并且与

相应的导向杆15滑动连接，升降装置3包括有第四驱动装置31，第四驱动装置31安装在床体

1上，并且设置有第四伸缩杆32，第四伸缩杆32的一端连接在连接板21的底面上，以带动连

接板21升降，第三传感器613与第四驱动装置31电连接。

[0030] 通过上述方案，导向杆15竖直设置，并且引导导向套24以及连接板21竖直升降。第

四驱动装置31控制第四伸缩杆32伸缩，以带动连接板21升降，从而能够通过第三传感器613

根据第二杆体612的升降使连接板21同步升降，以通过手臂的动作操控床板14同步升降，使

得操控更为方便，而且医生的手能够与床板14保持相同的距离，不易拉动导管，能够保证介

入手术平稳进行。

[0031] 作为改进的一种具体实施方式，束缚固定装置5包括有用于穿戴在患者身上的束

缚衣51，束缚衣51上设置有多个第一连接件52，并且对应右手臂的右袖处设置有开口53，开

口53的一侧连接有用于将开口53遮盖的布盖54，开口53的另一侧设置有第一魔术贴531，布

盖54内侧设置有无菌布541，并且设置有与第一魔术贴531对应的第二魔术贴542，床板14上

设置有多个第二连接件141，多个第一连接件52均与相应的第二连接件141固定连接，以将

患者固定在床板14上。

[0032] 通过上述方案，通过束缚衣51将患者的身体绑缚，在通过多个第一连接件52均与

相应的第二连接件141将束缚衣51以及患者固定在床板14上，以避免患者移动而影响照影

效果。开口53便于进行介入操作，布盖54以及无菌布541便于保持操作位置无菌，以减少患

者感染发炎的可能。第一魔术贴531和第二魔术贴542的使用，使得拆卸方便，方便开口53启

闭，便于保护操作部位和进行操作。

[0033] 作为改进的一种具体实施方式，安装板12上还设置有液晶控制面板16，液晶控制

面板16分别与第一传感器65、第二传感器66和第三传感器613相连接。

[0034] 通过上述方案，液晶控制面板16便于显示相应的操作数值，以提供清晰的操作对

照，并且能够通过液晶控制面板16控制移动装置2、升降装置3和角度调节装置4，从而对移

动、升降和转动角度进行补偿操作，以便于提高精准度。

[0035] 以上所述仅是本发明的优选实施方式，本发明的保护范围并不仅局限于上述实施

例，凡属于本发明思路下的技术方案均属于本发明的保护范围。应当指出，对于本技术领域

的普通技术人员来说，在不脱离本发明原理前提下的若干改进和润饰，这些改进和润饰也

应视为本发明的保护范围。
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