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一种外科手术专用辅助设备

(57)摘要

一种外科手术专用辅助设备，包括支撑结构

和外置支架，支撑结构：包括第一支撑臂、第二支

撑臂和第三支撑臂，第一支撑臂和第三支撑臂的

头部均对称安装有多条弹性绑带，每条弹性绑带

头部设置有魔术贴，第一支撑臂和第二支撑臂之

间通过一号驱动机构连接，第二支撑臂和第三支

撑臂之间通过二号驱动机构连接；外置支架：包

括底座，底座的上表面安装有支撑杆，支撑杆的

内部插接有伸缩杆，支撑杆的外圆周面通过轴承

装置安装有器械盘，伸缩杆的上部通过轴套固定

有支撑板，支撑板水平安装，支撑板上放置PLC控

制器，伸缩杆的顶部安装灯壳，灯壳内部安装LED

灯。工作可靠，给医生带来便捷。
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1.一种外科手术专用辅助设备，其特征在于：包括支撑结构(1)和外置支架(2)，

所述支撑结构(1)安装至医生的手臂上，支撑结构(1)的具体结构为：包括第一支撑臂

(103)、第二支撑臂(106)和第三支撑臂(109)，所述第一支撑臂(103)和第三支撑臂(109)的

头部均对称安装有多条弹性绑带(102)，每条弹性绑带(102)头部设置有魔术贴(101)，所述

第一支撑臂(103)和第二支撑臂(106)之间通过一号驱动机构(105)连接，所述第二支撑臂

(106)和第三支撑臂(109)之间通过二号驱动机构(108)连接；所述外置支架(2)放置在医生

站立的一旁，外置支架(2)的具体结构为：包括底座(209)，所述底座(209)的上表面安装有

支撑杆(208)，所述支撑杆(208)的内部插接有伸缩杆(206)，所述支撑杆(208)的外圆周面

通过轴承装置安装有器械盘(207)，器械盘(207)上设置有多个器械放置槽，所述伸缩杆

(206)的上部通过轴套(205)固定有支撑板(204)，所述支撑板(204)水平安装，支撑板(204)

上放置PLC控制器(203)，所述伸缩杆(206)的顶部安装灯壳(201)，所述灯壳(201)内部安装

LED灯(202)；

外置支架(2)采用碳纤维材料。

2.如权利要求1所述的一种外科手术专用辅助设备，其特征在于：所述一号驱动机构

(105)和二号驱动机构(108)的结构相同。

3.如权利要求1所述的一种外科手术专用辅助设备，其特征在于：所述一号驱动机构

(105)的结构为：包括制动器(112)、V型带传动装置(111)和转杆(110)，制动器(112)的输出

轴连接主动轮的轴孔，且与制动器(112)电连接，从动轮与主动轮之间通过V型带连接，从动

轮的轴孔中固定连接有转杆(110)，转杆(110)的一端穿过第一支撑臂(103)上的轴孔与第

二支撑臂(106)上的轴孔固定连接。

4.如权利要求1所述的一种外科手术专用辅助设备，其特征在于：所述第一支撑臂

(103)上开有穿通孔(104)。

5.如权利要求1所述的一种外科手术专用辅助设备，其特征在于：所述第三支撑臂

(109)为向外侧折叠的L型结构。

6.如权利要求1所述的一种外科手术专用辅助设备，其特征在于：第一支撑臂(103)、第

二支撑臂(106)和第三支撑臂(109)上均开有通气孔(107)。

7.如权利要求1所述的一种外科手术专用辅助设备，其特征在于：底座(209)与支撑杆

(208)之间采用螺纹连接。
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一种外科手术专用辅助设备

技术领域

[0001] 本发明涉及医疗器械辅助设备技术领域，尤其是一种外科手术专用辅助设备。

背景技术

[0002] 外科手术简称手术，俗称开刀，凡指透过外科设备或外科仪器，经外科医师或其他

专业人员的操作下，进入人体或其他生物组织，以外力方式排除病变、改变构造或植入外来

物的处理过程。

[0003] 外科手术是一项非常精细的工作，医生在进行外科手术时，需要精确的操作，操作

过程中医生需要集中精力进行全身心的工作，不允许出现丝毫差错。现有的手术过程中，医

生的双臂经常处于悬臂或悬腕的状态，由于每台手术需要医生长时间的操作，导致医生的

手臂和手腕容易发生疲劳的现象，从而影响到医生手术的精度和手术时长，稍有不慎就会

对病人的病情造成重大影响。对于需要时刻保持专注的医生来说，长时间的悬臂和悬腕对

手臂手腕等都会带来极大的负担，可能落下疾病，如肌肉酸痛，肩周炎，甚至出现更严重的

病痛。

[0004] 在外科手术过程中,医生长时间工作,易于疲劳和操作不便,因此，需要辅助装置

配合医生的手术，减轻医生的工作强度。

发明内容

[0005] 本申请人针对上述现有生产技术中的缺点，提供一种外科手术专用辅助设备，从

而使其结构紧凑、小巧，大大减轻医生的工作强度。

[0006] 本发明所采用的技术方案如下：

[0007] 一种外科手术专用辅助设备，包括支撑结构和外置支架，

[0008] 所述支撑结构安装至医生的手臂上，支撑结构的具体结构为：包括第一支撑臂、第

二支撑臂和第三支撑臂，所述第一支撑臂和第三支撑臂的头部均对称安装有多条弹性绑

带，每条弹性绑带头部设置有魔术贴，所述第一支撑臂和第二支撑臂之间通过一号驱动机

构连接，所述第二支撑臂和第三支撑臂之间通过二号驱动机构连接；所述外置支架放置在

医生站立的一旁，外置支架的具体结构为：包括底座，所述底座的上表面安装有支撑杆，所

述支撑杆的内部插接有伸缩杆，所述支撑杆的外圆周面通过轴承装置安装有器械盘，器械

盘上设置有多个器械放置槽，所述伸缩杆的上部通过轴套固定有支撑板，所述支撑板水平

安装，支撑板上放置PLC控制器，所述伸缩杆的顶部安装灯壳，所述灯壳内部安装LED灯；

[0009] 外置支架采用碳纤维材料。

[0010] 作为上述技术方案的进一步改进：

[0011] 所述一号驱动机构和二号驱动机构的结构相同。

[0012] 所述一号驱动机构的结构为：包括制动器、V型带传动装置和转杆，制动器的输出

轴连接主动轮的轴孔，且与制动器电连接，从动轮与主动轮之间通过V型带连接，从动轮的

轴孔中固定连接有转杆，转杆的一端穿过第一支撑臂上的轴孔与第二支撑臂上的轴孔固定
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连接。

[0013] 所述第一支撑臂上开有穿通孔。

[0014] 所述第三支撑臂为向外侧折叠的L型结构。

[0015] 第一支撑臂、第二支撑臂和第三支撑臂上均开有通气孔。

[0016] 底座与支撑杆之间采用螺纹连接。

[0017] 本发明的有益效果如下：

[0018] 本发明结构紧凑、合理，操作方便，通过支撑结构和外置支架的互相配合工作，给

需要手术的医生带来的极大的便捷性，缓解医生的疲劳，方便医生操作，大大减轻了医生的

工作强度。

[0019] 本发明所述的支撑结构，主要是给医生的双手臂带来了强大的缓解作用，长时间

工作不易发生疲劳，舒适感好。

[0020] 本发明所述的外置支架，主要另外再给医生提供了光源，视线更加清晰，器械盘上

放置手术中所需要应用到的各工具等，给医生带来的极大的便利，减轻工作强度。

附图说明

[0021] 图1为本发明支撑结构的结构示意图。

[0022] 图2为本发明第一驱动机构的原理图。

[0023] 图3为本发明外置支架的结构示意图。

[0024] 其中：1、支撑结构；2、外置支架；

[0025] 101、魔术贴；102、弹性绑带；103、第一支撑臂；104、穿通孔；105、一号驱动机构；

106、第二支撑臂；107、通气孔；108、二号驱动机构；109、第三支撑臂；110、转杆；111、V型带

传动装置；112、制动器；

[0026] 201、灯壳；202、LED灯；203、PLC控制器；204、支撑板；205、轴套；206、伸缩杆；207、

器械盘；208、支撑杆；209、底座。

具体实施方式

[0027] 下面结合附图，说明本发明的具体实施方式。

[0028] 如图1、图2和图3所示，本实施例的用于外科手术的支撑辅助装置，包括支撑结构1

和外置支架2，

[0029] 支撑结构1安装至医生的手臂上，支撑结构1的具体结构为：包括第一支撑臂103、

第二支撑臂106和第三支撑臂109，第一支撑臂103和第三支撑臂109的头部均对称安装有多

条弹性绑带102，每条弹性绑带102头部设置有魔术贴101，第一支撑臂103和第二支撑臂106

之间通过一号驱动机构105连接，第二支撑臂106和第三支撑臂109之间通过二号驱动机构

108连接；外置支架2放置在医生站立的一旁，外置支架2的具体结构为：包括底座209，底座

209的上表面安装有支撑杆208，支撑杆208的内部插接有伸缩杆206，支撑杆208的外圆周面

通过轴承装置安装有器械盘207，伸缩杆206的上部通过轴套205固定有支撑板204，支撑板

204水平安装，支撑板204上放置PLC控制器203，伸缩杆206的顶部安装灯壳201，灯壳201内

部安装LED灯202。

[0030] 一号驱动机构105和二号驱动机构108的结构相同。
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[0031] 一号驱动机构105的结构为：包括制动器112、V型带传动装置111和转杆110，制动

器112的输出轴连接主动轮的轴孔，且与制动器112电连接，从动轮与主动轮之间通过V型带

连接，从动轮的轴孔中固定连接有转杆110，转杆110的一端穿过第一支撑臂103上的轴孔与

第二支撑臂106上的轴孔固定连接。

[0032] 第一支撑臂103上开有穿通孔104。

[0033] 第三支撑臂109为向外侧折叠的L型结构。

[0034] 第一支撑臂103、第二支撑臂106和第三支撑臂109上均开有通气孔107。

[0035] 底座209与支撑杆208之间采用螺纹连接。

[0036] 器械盘207上设置有多个器械放置槽。

[0037] 本发明的主要结构和功能如下：

[0038] 包括支撑结构1和外置支架2，

[0039] 支撑结构1设置有第一支撑臂103、第二支撑臂106、第三支撑臂109、驱动机构、通

气孔107、弹性绑带102和魔术贴101，

[0040] 第一支撑臂103和第二支撑臂106以及第二支撑臂106和第三支撑臂109均由驱动

机构连接，第一支撑臂103与第二支撑臂106的旋转角度为180度，第一支撑臂103的长度小

于第二支撑臂106的长度，第三支撑臂109为向外侧折叠的L型结构。

[0041] 两个驱动机构的结构相同，以一号驱动机构105为例；

[0042] 一号驱动机构105的结构为：包括制动器112、V型带传动装置111、转杆110，且驱动

机构的外部为塑料外科，制动器112的输出轴连接带传动主动轮的轴孔，且与制动器112电

连接，从动轮与主动轮通过V型带连接，从动轮的轴孔中固定连接有转杆110，转杆110的一

端穿过第一支撑臂103上的轴孔与第二支撑臂106上的轴孔固定相连接。

[0043] 通气孔107设置在三个支撑臂的表面，

[0044] 弹性绑带102与第一支撑臂103固定连接，魔术贴101在弹性绑带102的前端。

[0045] 外置支架2设置有底座209、支撑杆208、器械盘207、伸缩杆206、支撑板204、PLC控

制器203、LED灯202，

[0046] 底座209与支撑杆208螺纹连接，支撑杆208的外表面通过轴承与器械盘207转动连

接，支撑杆208的内部插接有伸缩杆206，伸缩杆206表面的一侧通过轴套205固定连接有支

撑板204，伸缩杆206的顶部通过轴承与灯壳201连接，灯壳201内安装LED灯202，器械盘207

的上表面开设有多个器械放置卡槽，支撑板204的上表面放置控制器。

[0047] 本发明的工作原理为：

[0048] 首先：

[0049] 使用弹性绑带102和魔术贴101对医生的手臂和手腕起到固定作用，使得第二支撑

臂106和第三支撑臂109可以随着医生的手臂进行转动，当转动到合适的位置后，按动控制

面板上的“固定”按钮，PLC控制器203发出指令信号传递到制动器112中，制动器112使得主

动带轮制动，从而从动带轮也停止运行，这样第一支撑臂103、第二支撑臂106和第三支撑臂

109都固定，对医生的手臂起到辅助支撑作用。

[0050] 其次：

[0051] 外置支架2上的器械盘207的设置起到了放置手术器械和药物的作用，提升了工作

的效率；LED灯202的设置起到了照明的作用，方便医生手术；
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[0052] 伸缩杆206是电动的，可以为医生调节不同的高度，控制面板上有“ON/OFF”(电动

伸缩杆电机启停按钮)、上升键和下降键。

[0053] 装置采用为碳纤维材质，降低负重，而且在支撑臂的内侧的材质为海绵材质，可以

起到缓冲作用并提高舒适度；

[0054] 支撑臂上设置通气孔107，起到通风散热作用；

[0055] 各支撑臂之间采用驱动机构连接；

[0056] 驱动机构里的传动装置采用带传动，传动平稳，能缓冲吸震，维护容易；

[0057] 通过控制面板上按钮使PLC控制器203控制驱动机构的运动实现支撑臂的固定；

[0058] PLC控制器203外置在支架的伸缩杆206上，可调节高度，支架配有器械盘207和LED

灯202；

[0059] 支架高度的上升和下降、支撑臂的固定以及LED照明的开闭均通过PLC控制器203

实现；

[0060] 该支撑辅助装置效果更加平稳、使用更加方便，且兼具智能化控制。

[0061] 以上描述是对本发明的解释，不是对发明的限定，本发明所限定的范围参见权利

要求，在本发明的保护范围之内，可以作任何形式的修改。
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图2
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图3
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