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一种医疗器械智能清洗机

(57)摘要

本发明涉及医疗器械的技术领域，尤其涉及

一种医疗器械智能清洗机。技术问题为：现有技

术对医用手术剪刀进行清洗时，未能对刷下的杂

质及时进行收集，清洗效果不佳，且未针对医用

手术剪刀刀口进行完整清洗。技术方案：一种医

疗器械智能清洗机，包括有第一清洗箱、第二清

洗箱、预清洗系统和深度清洗系统等；第一清洗

箱右侧设置有第二清洗箱；第一清洗箱连接有预

清洗系统；第二清洗箱连接有深度清洗系统；预

清洗系统用于对医用手术剪刀进行整体清洗；深

度清洗系统用于对医用手术剪刀刀口进行针对

性清洗。本发明通过设置预清洗系统，在刷下医

用手术剪刀上的杂质的同时，对杂质进行了有效

收集，避免了清洗液造成污染。
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1.一种医疗器械智能清洗机，包括有清洗台（1）、第一清洗箱（2）、第二清洗箱（3）和分

隔板（4）；清洗台（1）上设置有第一清洗箱（2）和第二清洗箱（3），且第一清洗箱（2）和第二清

洗箱（3）均设计有进液口和排液口；第二清洗箱（3）内固接有分隔板（4）；其特征在于：还包

括有微型水泵（211）、吸附筒（212）、过滤网（213）、第四弹簧（214）、橡胶球（215）、夹持系统、

预清洗系统和深度清洗系统；清洗台（1）和第一清洗箱（2）共同连接有夹持系统；清洗台（1）

和第一清洗箱（2）共同连接有预清洗系统；预清洗系统连接有多个微型水泵（211）；预清洗

系统连接有多个用于吸附絮状杂质的吸附筒（212）；每个吸附筒（212）开口处均固接有一个

过滤网（213）；每个吸附筒（212）内均通过一个第四弹簧（214）固接有一个橡胶球（215）；清

洗台（1）和第二清洗箱（3）共同连接有深度清洗系统。

2.按照权利要求1所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：夹持系统包括有第一

推杆（101）、第一电机（102）、第一导轨（103）、第一移动块（104）、第一夹持杆（105）、第二导

轨（106）、第二移动块（107）、第二推杆（108）、第一弹簧（109）、第二夹持杆（1010）、第二弹簧

（1011）和第一连接杆（1012）；清洗台（1）上安装有第一推杆（101）；第一推杆（101）伸缩部安

装有第一电机（102）；第一电机（102）输出轴固接有第一导轨（103）；第一导轨（103）滑动连

接有多个第一移动块（104）；所有第一移动块（104）均固接有一个第一夹持杆（105）；第一清

洗箱（2）安装有多个第二导轨（106）；所有第二导轨（106）均分别滑动连接有多个第二移动

块（107）；位于左方的第二移动块（107）均安装有一个第二推杆（108）；所有第二推杆（108）

均滑动连接有一个第二夹持杆（1010），且各第二夹持杆（1010）与第二推杆（108）之间固接

有第一弹簧（109）；所有第二夹持杆（1010）均滑动连接有一个第一连接杆（1012），且各第一

连接杆（1012）与第二夹持杆（1010）之间固接有第二弹簧（1011）；所有第一连接杆（1012）右

侧均与一个第二移动块（107）固接。

3.按照权利要求2所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：第一夹持杆（105）和

第二夹持杆（1010）上均设计有限位环。

4.按照权利要求1所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：预清洗系统包括有预

清洗组件和包裹组件；清洗台（1）和第一清洗箱（2）共同连接有预清洗组件；预清洗组件连

接有包裹组件；预清洗组件包括有第三推杆（201）、第三弹簧（202）、中空刷板（203）、第一锲

型块（204）、第二锲型块（205）、第一条形喷嘴（206）和第二条形喷嘴（207）；清洗台（1）安装

有两个第三推杆（201），且两个第三推杆（201）伸缩部分别与第一清洗箱（2）底部滑动连接；

两个第三推杆（201）伸缩部各连接有一个中空刷板（203）；所有中空刷板（203）内均设计有

一个腔体，且各中空刷板（203）均与多个微型水泵（211）连通；每个中空刷板（203）均与多个

吸附筒（212）连通；每个中空刷板（203）和对应的第三推杆（201）伸缩部之间均固接有两个

第三弹簧（202）；所有中空刷板（203）均固接有两个第一锲型块（204）；第一清洗箱（2）底部

固接有四个第二锲型块（205）；第一清洗箱（2）内安装有两个第一条形喷嘴（206）；第一清洗

箱（2）内安装有两个第二条形喷嘴（207），且两个第二条形喷嘴（207）位于两个第一条形喷

嘴（206）下方。

5.按照权利要求4所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：包裹组件包括有第一

连接块（221）、第二电机（222）、连接轴（223）、第二连接杆（224）、第一刷毛（225）和限位球

（226）；两个中空刷板（203）上表面和下表面均分别固接有若干第一连接块（221）；所有位于

同一水平面上的一个第一连接块（221）内均安装有第二电机（222）；所有位于同一水平面上
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的第一连接块（221）均共同转动连接有一个连接轴（223），且四个连接轴（223）分别与一个

第二电机（222）输出轴固接；四个连接轴（223）上分别固接有若干第二连接杆（224）；每个第

二连接杆（224）上均固接有若干的第一刷毛（225）；每个第二连接杆（224）均固接有一个限

位球（226）。

6.按照权利要求5所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：第一刷毛（225）沿第

二连接杆（224）方向倾斜朝内设计。

7.按照权利要求1所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：深度清洗系统包括有

振动刷洗组件和转动刷洗组件；第二清洗箱（3）连接有振动刷洗组件和转动刷洗组件，且转

动刷洗组件位于振动刷洗组件下方；振动刷洗组件包括有第二连接块（301）、安装格板

（302）和振动刷板（303）；第二清洗箱（3）内壁固接有两个第二连接块（301）；两个第二连接

块（301）共同固接有安装格板（302）；安装格板（302）每个格板间均各自安装有若干振动刷

板（303），振动刷板（303）内置有电动振动器。

8.按照权利要求7所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：振动刷洗组件还包括

有高压喷头（304）；安装格板（302）每个格板间均各自安装有两个高压喷头（304）。

9.按照权利要求7所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：转动刷洗组件包括有

第三电机（311）、第一安装筒（312）、第二安装筒（313）、导向管（314）、第四推杆（315）、第三

连接杆（316）和第二刷毛（317）；第二清洗箱（3）外壁安装有两个第三电机（311）；两个第三

电机（311）输出轴各固接有一个第一安装筒（312），且两个第一安装筒（312）另一端均与第

二清洗箱（3）转动连接；两个第一安装筒（312）内各固接有一个第二安装筒（313）；两个第二

安装筒（313）外环面沿轴向方向均环形阵列设置有若干个导向管（314）；两个第二安装筒

（313）上的导向管（314）倾斜方向相反，且前方的所有导向管（314）均与前方的第一安装筒

（312）固接，后方的所有导向管（314）均与后方的第一安装筒（312）固接；两个第一安装筒

（312）一端各安装有一个第四推杆（315）；两个第四推杆（315）伸缩部各固接有一个第三连

接杆（316）；两个第三连接杆（316）上各固接有若干个与导向管（314）对应的第二刷毛

（317），每个第二刷毛（317）各穿过一个导向管（314），并且所有第二刷毛（317）均伸出第一

安装筒（312）外。

10.按照权利要求7所述的一种医疗器械智能清洗机，其特征在于：深度清洗系统还包

括有底部隔板组件；底部隔板组件由第一V型板（321）、第二V型板（322）、条形喷头（323）、第

五推杆（324）、连接板（325）、第四连接杆（326）、第三V型板（327）、柔性防水布（328）和泄水

阀（329）组成；第二清洗箱（3）底部固接有两个第一V型板（321）和两个第二V型板（322），且

两个第一V型板（321）和两个第二V型板（322）均未与分隔板（4）接触，两个第一V型板（321）

固定在第二清洗箱（3）左右两侧，两个第二V型板（322）固定在两个第一V型板（321）之间；第

二清洗箱（3）底部前后两侧各安装有一个条形喷头（323）；清洗台（1）安装有第五推杆

（324）；第五推杆（324）伸缩部固接有连接板（325）；连接板（325）固接有若干个第四连接杆

（326），且所有第四连接杆（326）均与分隔板（4）滑动连接；左方的三个第四连接杆（326）、中

间的三个第四连接杆（326）和右方的三个第四连接杆（326）分别共同固接有一个第三V型板

（327），且所有第三V型板（327）均与分隔板（4）接触；所有第三V型板（327）的V型槽前侧和V

型槽后侧均包裹有柔性防水布（328）；分隔板（4）上安装有若干个呈矩形分布的泄水阀

（329），且所有泄水阀（329）均匀分布于两个第一V型板（321）和两个第二V型板（322）下方。
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一种医疗器械智能清洗机

技术领域

[0001] 本发明涉及医疗器械的技术领域，尤其涉及一种医疗器械智能清洗机。

背景技术

[0002] 医用手术剪刀在使用后，刀身及刀头部位将附着凝固血块和残留的人体组织组成

的粘稠杂质，现有方式一般通过人工不断进行冲洗去除这一部分杂质，但由于有些杂质凝

固程度较深，故需要进行长时间的冲洗，且非常容易残留小块的凝固杂质导致冲洗效果不

佳，而若放在清洗箱中进行浸泡刷洗，被刷下的杂质将杂乱漂浮在清洗箱中，并附着在清洗

箱内壁，造成难以对清洗箱进行清洗的问题的同时，将医用手术剪刀捞出的同时还会粘附

一部分杂质，影响其清洗效果；

现有技术对医用手术剪刀进行清洗时，虽能将医用手术剪刀张开后针对转轴前侧

的刀口进行清洗，但未对其转轴后侧的刀口进行清洗，且在将医用手术剪刀刀口张开后进

行清洗时，靠近转轴的刀口部位极易卡入杂质，影响清洗效果的同时，还将会对医用手术剪

刀刀口造成损坏。

发明内容

[0003] 为了克服医用手术剪刀进行清洗时，未能对刷下的杂质及时进行收集，从而对清

洗箱及医用手术剪刀造成二次污染，清洗效果不佳，且未对医用手术剪刀刀口进行完整清

洗的缺点，本发明提供一种医疗器械智能清洗机。

[0004] 本发明的技术实施方案为：一种医疗器械智能清洗机，包括有清洗台、第一清洗

箱、第二清洗箱和分隔板；清洗台上设置有第一清洗箱和第二清洗箱，且第一清洗箱和第二

清洗箱均设计有进液口和排液口；第二清洗箱内固接有分隔板；还包括有微型水泵、吸附

筒、过滤网、第四弹簧、橡胶球、夹持系统、预清洗系统和深度清洗系统；清洗台和第一清洗

箱共同连接有夹持系统；清洗台和第一清洗箱共同连接有预清洗系统；预清洗系统连接有

多个微型水泵；预清洗系统连接有多个用于吸附絮状杂质的吸附筒；每个吸附筒开口处均

固接有一个过滤网；每个吸附筒内均通过一个第四弹簧固接有一个橡胶球；清洗台和第二

清洗箱共同连接有深度清洗系统。

[0005] 更为优选的是，夹持系统包括有第一推杆、第一电机、第一导轨、第一移动块、第一

夹持杆、第二导轨、第二移动块、第二推杆、第一弹簧、第二夹持杆、第二弹簧和第一连接杆；

清洗台上安装有第一推杆；第一推杆伸缩部安装有第一电机；第一电机输出轴固接有第一

导轨；第一导轨滑动连接有多个第一移动块；所有第一移动块均固接有一个第一夹持杆；第

一清洗箱安装有多个第二导轨；所有第二导轨均分别滑动连接有多个第二移动块；位于左

方的第二移动块均安装有一个第二推杆；所有第二推杆均滑动连接有一个第二夹持杆，且

各第二夹持杆与第二推杆之间固接有第一弹簧；所有第二夹持杆均滑动连接有一个第一连

接杆，且各第一连接杆与第二夹持杆之间固接有第二弹簧；所有第一连接杆右侧均与一个

第二移动块固接。
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[0006] 更为优选的是，第一夹持杆和第二夹持杆上均设计有限位环。

[0007] 更为优选的是，预清洗系统包括有预清洗组件和包裹组件；清洗台和第一清洗箱

共同连接有预清洗组件；预清洗组件连接有包裹组件；预清洗组件包括有第三推杆、第三弹

簧、中空刷板、第一锲型块、第二锲型块、第一条形喷嘴和第二条形喷嘴；清洗台安装有两个

第三推杆，且两个第三推杆伸缩部分别与第一清洗箱底部滑动连接；两个第三推杆伸缩部

各连接有一个中空刷板；所有中空刷板内均设计有一个腔体，且各中空刷板均与多个微型

水泵连通；每个中空刷板均与多个吸附筒连通；每个中空刷板和对应的第三推杆伸缩部之

间均固接有两个第三弹簧；所有中空刷板均固接有两个第一锲型块；第一清洗箱底部固接

有四个第二锲型块；第一清洗箱内安装有两个第一条形喷嘴；第一清洗箱内安装有两个第

二条形喷嘴，且两个第二条形喷嘴位于两个第一条形喷嘴下方。

[0008] 更为优选的是，包裹组件包括有第一连接块、第二电机、连接轴、第二连接杆、第一

刷毛和限位球；两个中空刷板上表面和下表面均分别固接有若干第一连接块；所有位于同

一水平面上的一个第一连接块内均安装有第二电机；所有位于同一水平面上的第一连接块

均共同转动连接有一个连接轴，且四个连接轴分别与一个第二电机输出轴固接；四个连接

轴上分别固接有若干第二连接杆；每个第二连接杆上均固接有若干的第一刷毛；每个第二

连接杆均固接有一个限位球。

[0009] 更为优选的是，第一刷毛沿第二连接杆方向倾斜朝内设计。

[0010] 更为优选的是，深度清洗系统包括有振动刷洗组件和转动刷洗组件；第二清洗箱

连接有振动刷洗组件和转动刷洗组件，且转动刷洗组件位于振动刷洗组件下方；振动刷洗

组件包括有第二连接块、安装格板和振动刷板；第二清洗箱内壁固接有两个第二连接块；两

个第二连接块共同固接有安装格板；安装格板每个格板间均各自安装有若干振动刷板，振

动刷板内置有电动振动器。

[0011] 更为优选的是，振动刷洗组件还包括有高压喷头；安装格板每个格板间均各自安

装有两个高压喷头。

[0012] 更为优选的是，转动刷洗组件包括有第三电机、第一安装筒、第二安装筒、导向管、

第四推杆、第三连接杆和第二刷毛；第二清洗箱外壁安装有两个第三电机；两个第三电机输

出轴各固接有一个第一安装筒，且两个第一安装筒另一端均与第二清洗箱转动连接；两个

第一安装筒内各固接有一个第二安装筒；两个第二安装筒外环面沿轴向方向均环形阵列设

置有若干个导向管；两个第二安装筒上的导向管倾斜方向相反，且前方的所有导向管均与

前方的第一安装筒固接，后方的所有导向管均与后方的第一安装筒固接；两个第一安装筒

一端各安装有一个第四推杆；两个第四推杆伸缩部各固接有一个第三连接杆；两个第三连

接杆上各固接有若干个与导向管对应的第二刷毛，每个第二刷毛各穿过一个导向管，并且

所有第二刷毛均伸出第一安装筒外。

[0013] 更为优选的是，深度清洗系统还包括有底部隔板组件；底部隔板组件由第一V型

板、第二V型板、条形喷头、第五推杆、连接板、第四连接杆、第三V型板、柔性防水布和泄水阀

组成；第二清洗箱底部固接有两个第一V型板和两个第二V型板，且两个第一V型板和两个第

二V型板均未与分隔板接触，两个第一V型板固定在第二清洗箱左右两侧，两个第二V型板固

定在两个第一V型板之间；第二清洗箱底部前后两侧各安装有一个条形喷头；清洗台安装有

第五推杆；第五推杆伸缩部固接有连接板；连接板固接有若干个第四连接杆，且所有第四连
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接杆均与分隔板滑动连接；左方的三个第四连接杆、中间的三个第四连接杆和右方的三个

第四连接杆分别共同固接有一个第三V型板，且所有第三V型板均与分隔板接触；所有第三V

型板的V型槽前侧和V型槽后侧均包裹有柔性防水布；分隔板上安装有若干个呈矩形分布的

泄水阀，且所有泄水阀均匀分布于两个第一V型板和两个第二V型板下方。

[0014] 与现有技术相比，本发明具有如下优点：本发明通过设置吸附筒和包裹组件配合，

对预清洗组件刷下的杂质进行了有效收集，防止了从医用手术剪刀刷下的杂质漂进清洗液

中，对清洗液造成污染，进而避免了杂质重新附着在第一清洗箱和医用手术剪刀上造成二

次污染的情况发生，且通过在第一清洗箱底部设置第二锲型块，使中空刷板位于底部时相

互靠近，从而进行自清洗，将收集的杂质释放出来，便于将杂质冲出第一清洗箱，本发明还

通过两个第二夹持杆夹持医用手术剪刀，并通过相向移动，搓动医用手术剪刀，使第二夹持

杆不断轻微翻转，从而配合中空刷板进行刷洗工作，提高了对医用手术剪刀的清洗效果。

[0015] 本发明通过设置第二刷毛对医用手术剪刀转轴后侧的刀口进行了清洗，并在医用

手术剪刀转动时将第二刷毛缩回，从而防止了医用手术剪刀将第二刷毛卡住，并配合振动

刷板，对医用手术剪刀刀口进行了全方位的清洗。

[0016] 本发明通过设置第二V型板和第三V型板，防止了沉底的杂质颗粒被振动刷板扬

起，并在第二清洗箱排水时，通过降下第二V型板，使第二V型板和第二清洗箱连通处的开口

缩小并形成负压，将粘附的杂质颗粒吸入第一V型板和第二V型板下方，并最终通过泄水阀

排出，进而防止了杂质颗粒的残留。

附图说明

[0017] 图1为本发明医疗器械智能清洗机公开的结构示意图；

图2为本发明医疗器械智能清洗机公开的部分结构示意图；

图3为本发明医疗器械智能清洗机公开的夹持系统的第一种部分结构示意图；

图4为本发明医疗器械智能清洗机公开的夹持系统的第二种部分结构示意图；

图5为本发明医疗器械智能清洗机公开的预清洗系统的第一种部分结构示意图；

图6为本发明医疗器械智能清洗机公开的预清洗系统中预清洗组件的部分结构示

意图；

图7为本发明医疗器械智能清洗机公开的预清洗系统的第二种部分结构示意图；

图8为本发明医疗器械智能清洗机公开的预清洗系统的第三种部分结构示意图；

图9为本发明医疗器械智能清洗机公开的预清洗系统中包裹组件的部分结构示意

图；

图10为本发明医疗器械智能清洗机公开的深度清洗系统的结构示意图；

图11为本发明医疗器械智能清洗机公开的深度清洗系统中振动刷洗组件的部分

结构示意图；

图12为本发明医疗器械智能清洗机公开的深度清洗系统中转动刷洗组件的部分

结构示意图；

图13为本发明医疗器械智能清洗机公开的深度清洗系统中底部隔板组件的结构

示意图；

图14为本发明医疗器械智能清洗机公开的深度清洗系统中底部隔板组件的部分
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结构示意图。

[0018] 附图中各零部件的标记如下：1‑清洗台，2‑第一清洗箱，3‑第二清洗箱，4‑分隔板，

101‑第一推杆，102‑第一电机，103‑第一导轨，104‑第一移动块，105‑第一夹持杆，106‑第二

导轨，107‑第二移动块，108‑第二推杆，109‑第一弹簧，1010‑第二夹持杆，1011‑第二弹簧，

1012‑第一连接杆，201‑第三推杆，202‑第三弹簧，203‑中空刷板，204‑第一锲型块，205‑第

二锲型块，206‑第一条形喷嘴，207‑第二条形喷嘴，211‑微型水泵，212‑吸附筒，213‑过滤

网，214‑第四弹簧，215‑橡胶球，221‑第一连接块，222‑第二电机，223‑连接轴，224‑第二连

接杆，225‑第一刷毛，226‑限位球，301‑第二连接块，302‑安装格板，303‑振动刷板，304‑高

压喷头，311‑第三电机，312‑第一安装筒，313‑第二安装筒，314‑导向管，315‑第四推杆，

316‑第三连接杆，317‑第二刷毛，321‑第一V型板，322‑第二V型板，323‑条形喷头，324‑第五

推杆，325‑连接板，326‑第四连接杆，327‑第三V型板，328‑柔性防水布，329‑泄水阀，100‑医

用手术剪刀。

具体实施方式

[0019] 下面结合附图和实施例对本发明作进一步的说明。

[0020] 实施例1

一种医疗器械智能清洗机，如图1‑9所示，包括有清洗台1、第一清洗箱2、第二清洗

箱3和分隔板4；

清洗台1上设置有第一清洗箱2和第二清洗箱3，且第一清洗箱2和第二清洗箱3均

设计有进液口和排液口；第二清洗箱3的底部固接有分隔板4；

还包括有微型水泵211、吸附筒212、过滤网213、第四弹簧214、橡胶球215、夹持系

统、预清洗系统和深度清洗系统；清洗台1和第一清洗箱2共同连接有夹持系统；夹持系统用

于夹持并运送医用手术剪刀100，并将医用手术剪刀100运送到第一清洗箱2内；清洗台1和

第一清洗箱2共同连接有预清洗系统；通过预清洗系统对医用手术剪刀100进行整体清洗，

除去凝结血块和人体组件等絮状杂质；预清洗系统连接有多个微型水泵211；预清洗系统连

接有多个吸附筒212；每个吸附筒212开口处均固接有一个过滤网213；每个吸附筒212内均

通过一个第四弹簧214固接有一个橡胶球215；清洗台1和第二清洗箱3共同连接有深度清洗

系统，通过深度清洗系统针对医用手术剪刀100刀口部位进行针对性清洗，达到更好的清洗

效果。

[0021] 微型水泵211进出水口均设计有滤网，用于防止微型水泵211内吸入杂质发生故

障。

[0022] 如图2‑4所示，夹持系统包括有第一推杆101、第一电机102、第一导轨103、第一移

动块104、第一夹持杆105、第二导轨106、第二移动块107、第二推杆108、第一弹簧109、第二

夹持杆1010、第二弹簧1011和第一连接杆1012；清洗台1上安装有第一推杆101；第一推杆

101伸缩部螺栓连接有第一电机102；第一电机102输出轴固接有第一导轨103；第一导轨103

滑动连接有两个第一移动块104；两个第一移动块104各固接有一个第一夹持杆105；第一清

洗箱2左侧和右侧分别安装有一个第二导轨106；左侧的第二导轨106滑动连接有两个第二

移动块107，右侧的第二导轨106滑动连接有另外两个第二移动块107；位于左方的第二移动

块107均安装有一个第二推杆108；第二导轨106、第二移动块107和第二推杆108均做有防水
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设计；两个第二推杆108均分别滑动连接有一个第二夹持杆1010，且各第二夹持杆1010与第

二推杆108之间固接有第一弹簧109；两个第二夹持杆1010均分别滑动连接有一个第一连接

杆1012，且各第一连接杆1012与第二夹持杆1010之间固接有第二弹簧1011；两个第一连接

杆1012右侧均分别与一个第二移动块107固接；通过第二夹持杆1010夹持医用手术剪刀100

刀身进行再次固定，并通过两个第二夹持杆1010的相向移动搓动医用手术剪刀100刀身，使

医用手术剪刀100轻微转动。

[0023] 第一夹持杆105和第二夹持杆1010上均设计有限位环，用于分隔医用手术剪刀

100，便于对医用手术剪刀100进行清洗的同时，防止医用手术剪刀100间产生磕碰。

[0024] 如图5‑9所示，预清洗系统包括有预清洗组件和包裹组件；清洗台1和第一清洗箱2

共同连接有预清洗组件；预清洗组件连接有包裹组件；通过包裹组件将医用手术剪刀100的

刷洗部位进行包裹，防止凝结血块和残留组织等杂质漂入清洗液中；预清洗组件包括有第

三推杆201、第三弹簧202、中空刷板203、第一锲型块204、第二锲型块205、第一条形喷嘴206

和第二条形喷嘴207；清洗台1安装有两个第三推杆201，且两个第三推杆201伸缩部分别与

第一清洗箱2底部滑动连接；两个第三推杆201伸缩部各连接有一个中空刷板203；所有中空

刷板203内均设计有一个腔体，且两个中空刷板203相背侧均与多个微型水泵211连通；每个

中空刷板203刷毛侧均与多个吸附筒212连通；每个中空刷板203和对应第三推杆201伸缩部

之间均固接有两个第三弹簧202；所有中空刷板203相背侧的左部和右部均分别固接有一个

第一锲型块204；第一清洗箱2底部固接有四个第二锲型块205；第一清洗箱2前后两侧的内

壁上各倾斜向下安装有一个第一条形喷嘴206；第一清洗箱2前后两侧的内壁上各倾斜向下

安装有一个第二条形喷嘴207，且两个第二条形喷嘴207位于两个第一条形喷嘴206下方；通

过第一夹持杆105将医用手术剪刀100送入第一清洗箱2内后，再通过两个中空刷板203配合

沿医用手术剪刀100上下移动对其进行刷洗。

[0025] 如图9所示，包裹组件包括有第一连接块221、第二电机222、连接轴223、第二连接

杆224、第一刷毛225和限位球226；两个中空刷板203上表面和下表面均分别固接有若干第

一连接块221；所有位于同一水平面上的最右侧的第一连接块221内均安装有第二电机222；

所有位于同一水平面上的第一连接块221均共同转动连接有一个连接轴223，且四个连接轴

223分别与一个第二电机222输出轴固接；四个连接轴223上分别固接有若干第二连接杆

224；每个第二连接杆224上均固接有若干的第一刷毛225；每个第二连接杆224均固接有一

个限位球226；通过将限位球226插入相邻的医用手术剪刀100之间，对医用手术剪刀100进

行分隔，从而防止医用手术剪刀100之间产生磕碰。

[0026] 第一刷毛225沿第二连接杆224方向倾斜朝内设计，使第一刷毛225均朝向中空刷

板203，便于对中空刷板203刷下的杂质进行拦截收集。

[0027] 上述实施例1的工作原理是：本发明具体工作时，先向第一清洗箱2和第二清洗箱3

内灌入清洗液后，再由人工将医用手术剪刀100的指圈挂在第一夹持杆105上，并通过第一

夹持杆105上的限位环进行分隔，状态如图1所示，之后再通过控制第一推杆101带动医用手

术剪刀100下降插入到第一清洗箱2内，且在医用手术剪刀100穿过第二夹持杆1010后，通过

控制第二移动块107带动两个第二夹持杆1010相互靠近夹持医用手术剪刀100刀身，进一步

避免医用手术剪刀100下降时产生晃动造成磕碰，当第二夹持杆1010将通过指圈将医用手

术剪刀100卡住后，控制第一推杆101带动医用手术剪刀100停止下降，准备进行预清洗工
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作。

[0028] 需要注意的是，在医用手术剪刀100插入第一清洗箱2前，预清洗系统位于第一清

洗箱2底部，并位于第二锲型块205上方，此时通过控制位于中空刷板203上方的第二电机

222带动连接轴223转动，进而带动第二连接杆224转动，使第二连接杆224带动限位球226向

两侧张开，从而便于医用手术剪刀100插入中空刷板203之间，并防止第一刷毛225在刷洗前

将医用手术剪刀100表面的杂质刮下。

[0029] 之后，通过控制第三推杆201带动中空刷板203向上移动，待中空刷板203与医用手

术剪刀100刀口正对后，通过控制第二电机222带动第二连接杆224复位，从而将医用手术剪

刀100与中空刷板203接触部位从上下进行包裹后，通过第二连接杆224及第一刷毛225拦截

中空刷板203刷下的杂质并进行收集，防止杂质漂浮于清洗液中，从而方便了对第一清洗箱

2的清洗工作。需要注意的是，在刷洗过程中，控制微型水泵211不断通过与其连通的中空刷

板203空腔和吸附筒212抽出两个的中空刷板203间的清洗液，进而将中空刷板203刷下的杂

质吸附在过滤网213上。随后，通过控制第三推杆201带动中空刷板203继续向上移动，对医

用手术剪刀100进行刷洗。

[0030] 需要注意的是，在刷洗过程中，通过控制第二推杆108反复推动第一弹簧109和第

二夹持杆1010，并使第二夹持杆1010在第一弹簧109和第二弹簧1011作用下往复振动，且两

个第二夹持杆1010同一时刻相对运动方向相反，从而搓动医用手术剪刀100，使第二夹持杆

1010不断轻微翻转，从而配合中空刷板203进行刷洗工作，提高了对医用手术剪刀100的清

洗效果。

[0031] 之后，通过控制第三推杆201带动中空刷板203向下移动，再对医用手术剪刀100进

行一次刷洗，并在脱离医用手术剪刀100后继续向下移动，使第一锲型块204与第二锲型块

205接触后，挤压中空刷板203，使两块中空刷板203相互靠近的同时，拉伸第三弹簧202，并

带动第一刷毛225和限位球226收拢，进一步防止杂质飘出。

[0032] 之后，通过控制第一推杆101带动第一夹持杆105上升，进而带动医用手术剪刀100

上升离开第一清洗箱2，且在此过程中，通过控制第一条形喷嘴206对医用手术剪刀100从指

圈部位进行冲洗，防止杂质残留在医用手术剪刀100上。

[0033] 之后，待医用手术剪刀100完全退出第一清洗箱2后，控制关闭第一条形喷嘴206，

再开启第一清洗箱2出液口排出清洗液，并使清洗液保持在没过限位球226顶部后，控制第

一清洗箱2停止排液，再通过控制第三推杆201带动中空刷板203向上下移动，使两个中空刷

板203交错上下移动，从使两个中空刷板203间相互刷洗进行自清洗工作，同时通过中空刷

板203对第二连接杆224、第一刷毛225和限位球226进行刷洗，将其上的杂质刷下并混入剩

余清洗液中。

[0034] 与此同时，通过控制微型水泵211将清洗液泵入中空刷板203中的空腔内，进而使

空腔中的清洗液通过吸附筒212喷出，从而将过滤网213上附着的杂质冲出，进一步的，在清

洗液喷出过程中，将挤压橡胶球215，使橡胶球215拉伸第四弹簧214的同时将过滤网213向

外侧撑开，从而便于另一个中空刷板203对过滤网213进刷洗，进而提高对过滤网213的清洗

效果。

[0035] 之后，通过控制第一清洗箱2继续排出剩余清洗液，并通过控制微型水泵211停止

工作，从而使第四弹簧214带动橡胶球215复位，从而使过滤网213复位，此时控制两个中空
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刷板203继续进行刷洗动作，再通过控制第二条形喷嘴207喷出清洗液，对中空刷板203和第

二连接杆224、第一刷毛225和限位球226进行冲洗，待完成自清洗工作后，控制预清洗系统

复位，并通过进液口向第一清洗箱2内通入清洗液，进行清洗液更换工作，等待对下一组医

用手术剪刀100进行预清洗工作。

[0036] 实施例2

在实施例1的基础上，如图10‑12所示，深度清洗系统包括有振动刷洗组件和转动

刷洗组件；第二清洗箱3连接有振动刷洗组件和转动刷洗组件，且转动刷洗组件位于振动刷

洗组件下方；振动刷洗组件包括有第二连接块301、安装格板302和振动刷板303；第二清洗

箱3内壁左侧和右侧分别固接有一个第二连接块301；两个第二连接块301共同固接有安装

格板302；安装格板302每个格板间均各自安装有若干振动刷板303，振动刷板303内置有电

动振动器；通过振动刷板303针对医用手术剪刀100刀口部位进行振动刷洗，并通过安装格

板302将医用手术剪刀100分隔开，避免医用手术剪刀100间产生磕碰。

[0037] 振动刷洗组件还包括有高压喷头304；安装格板302每个格板间均各自安装有两个

高压喷头304，用于冲洗振动刷板303，避免杂质颗粒残留在振动刷板303影响下一组医用手

术剪刀100的清洗工作。

[0038] 转动刷洗组件包括有第三电机311、第一安装筒312、第二安装筒313、导向管314、

第四推杆315、第三连接杆316和第二刷毛317；第二清洗箱3右侧上部安装有两个第三电机

311；两个第三电机311输出轴各固接有一个第一安装筒312，且两个第一安装筒312另一端

均与第二清洗箱3转动连接；第一安装筒312为铝合金材质；两个第一安装筒312内各固接有

一个第二安装筒313；两个第二安装筒313外环面沿轴向方向均环形阵列设置有若干个导向

管314；两个第二安装筒313上的导向管314倾斜方向相反，且前方的所有导向管314均与前

方的第一安装筒312固接，后方的所有导向管314均与后方的第一安装筒312固接；两个第一

安装筒312一端各安装有一个第四推杆315；两个第四推杆315伸缩部各固接有一个第三连

接杆316；两个第三连接杆316上各固接有若干个与导向管314对应的第二刷毛317，每个第

二刷毛317各穿过一个导向管314，并且所有第二刷毛317均伸出第一安装筒312外；通过第

二刷毛317转动刷洗医用手术剪刀100转轴后侧刀口部位，防止刀口卡入杂质颗粒。

[0039] 上述实施例2的工作原理是：在完成对医用手术剪刀100的预清洗工作后，控制第

一电机102带动第一夹持杆105和医用手术剪刀100转动至第二清洗箱3上方，再通过控制第

三推杆201带动医用手术剪刀100降下，使医用手术剪刀100刀口部位穿过第一安装筒312插

入安装格板302内，使相邻医用手术剪刀100被安装格板302分隔，并通过控制振动刷板303

对医用手术剪刀100刀口部位进行针对性清洗，且此时医用手术剪刀100转轴后侧的刃口刚

好被夹持在两个第一安装筒312之间，此时通过控制两个第三电机311分别带动一个第一安

装筒312转动，进而通过第四推杆315和第三连接杆316带动第二刷毛317转动，对医用手术

剪刀100转轴后侧的刃口部位进行刷洗，需要注意的是，两个第三电机311转动方向相反，且

转动三圈后同时调转转动方向，使得第二刷毛317多次调转转动方向对医用手术剪刀100刀

口部位进行刷洗，以提高刷洗效果。

[0040] 需要注意的是，在振动刷板303刷洗过程中，被刷下的杂质颗粒将被第一V型板

321、第二V型板322和第三V型板327导向后被分隔板4承接。

[0041] 需要注意的是，在振动刷板303刷洗过程中，将通过控制第一移动块104沿第一导
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轨103方向移动，从而带动第一夹持杆105沿第一导轨103方向移动，进而将医用手术剪刀

100指圈部位撑开，进而使医用手术剪刀100刀刃张开，并通过控制第一移动块104和第一导

轨103配合带动第一夹持杆105复位，使医用手术剪刀100刀刃重新合上，使医用手术剪刀

100重复张开合上过程，便于振动刷板303进行振动刷洗，且当医用手术剪刀100刀刃张合过

程中，通过控制第四推杆315缩回，从而通过第三连接杆316带动第二刷毛317向左移动，将

第二刷毛317拉入导向管314中进行收纳，从而防止医用手术剪刀100转轴位置的刀刃将第

二刷毛317夹住。

[0042] 之后，通过控制第一推杆101带动医用手术剪刀100退出第二清洗箱3，完成深度清

洗工作，并由人工取下清洗完成的医用手术剪刀100，并更换下一组医用手术剪刀100重复

清洗工作。

[0043] 实施例3

在实施例2的基础上，如图13‑14所示，深度清洗系统还包括有底部隔板组件；底部

隔板组件由第一V型板321、第二V型板322、条形喷头323、第五推杆324、连接板325、第四连

接杆326、第三V型板327、柔性防水布328和泄水阀329组成；第二清洗箱3底部固接有两个第

一V型板321和两个第二V型板322，且两个第一V型板321和两个第二V型板322均未与分隔板

4接触，两个第一V型板321固定在第二清洗箱3左右两侧，两个第二V型板322固定在两个第

一V型板321之间；第二清洗箱3底部前后两侧各安装有一个条形喷头323；清洗台1安装有第

五推杆324；第五推杆324伸缩部固接有连接板325；连接板325固接有九个第四连接杆326，

且所有第四连接杆326均与分隔板4滑动连接；左方的三个第四连接杆326、中间的三个第四

连接杆326和右方的三个第四连接杆326分别共同固接有一个第三V型板327，且所有第三V

型板327均与分隔板4接触，并分布于两个第一V型板321和两个第二V型板322之间；且第三V

型板327均为橡胶材质；三个第三V型板327的V型槽前侧和V型槽后侧均包裹有柔性防水布

328；柔性防水布328布料为防水尼龙布；分隔板4上安装有若干个呈矩形分布的泄水阀329，

且所有泄水阀329均匀分布于两个第一V型板321和两个第二V型板322下方。

[0044] 上述实施例3的工作原理是：需要注意的是，在取出医用手术剪刀100后，通过控制

第五推杆324带动三个第三V型板327向下移动，并使第三V型板327与分隔板4接触并受到挤

压，使第三V型板327开口变大的同时，将V形部插入第一V型板321和第二V型板322下方，从

而使第一V型板321和第二V型板322与第二清洗箱3连通处的开口缩小，并将分隔板4上的杂

质颗粒推入第一V型板321和第二V型板322下方，随后控制泄水阀329开启进行排液，使第一

V型板321和第二V型板322与第二清洗箱3连通处的开口处形成较大的负压，从而将粘附在

第一V型板321、第二V型板322和第三V型板327上侧的杂质颗粒吸入第一V型板321和第二V

型板322下方，并最终通过泄水阀329排出，并在清洗液排尽后，再通过控制条形喷头323再

次对第一V型板321、第二V型板322和第三V型板327进行冲刷，进一步冲去残留的杂质颗粒，

随后，再通过进液口向第二清洗箱3通入清洗液，进行清洗液更换工作。

[0045] 以上所述仅为本发明的实施例子而已，并不用于限制本发明。凡在本发明的原则

之内，所作的等同替换，均应包含在本发明的保护范围之内。本发明未作详细阐述的内容属

于本专业领域技术人员公知的已有技术。
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图 3
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图 7
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图 9

说　明　书　附　图 7/10 页

18

CN 116672103 A

18



图 10
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图 11

图 12

说　明　书　附　图 9/10 页

20

CN 116672103 A

20



图 13

图 14

说　明　书　附　图 10/10 页

21

CN 116672103 A

21


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002
	CLA00003

	DES
	DES00004
	DES00005
	DES00006
	DES00007
	DES00008
	DES00009
	DES00010
	DES00011

	DRA
	DRA00012
	DRA00013
	DRA00014
	DRA00015
	DRA00016
	DRA00017
	DRA00018
	DRA00019
	DRA00020
	DRA00021


