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磁控连续体微型机器人：微创手术智能好帮手。

连续体机器人灵巧通过各种狭窄通道 （沈阳自动化所供图）

近期，中国科学院沈阳自动化研究所微纳米自动化课题组科研团队面向人体狭窄腔道内患病组织
的精准治疗，结合微纳米技术，研发了一种磁控连续体微型机器人。日前，《先进智能系统》以
封面文章形式刊登了这项成果。

据了解，微创手术中用到的手术导管机器人可以帮助医生对病人狭小腔道内的组织结构进行精确
微创干预治疗。然而，传统的手术软镜导管由于机械拉线驱动方式的限制，很难在进一步缩小整
体尺寸的同时保证其可控性，因此限制了机器人在人体内的应用范围。微型化和智能化是手术导
管机器人发展的趋势和面临的挑战。

微纳米自动化课题组研发的连续体机器人采用聚二甲基硅氧烷材料制备，在外磁场驱动控制下可
以实现在管道内的灵活弯转和穿行等动作。以肾内逆行手术为场景，科研团队论证了这款机器人
在狭窄通道内的灵巧运动性能和控制能力。

科研人员介绍， 较此前采用机械拉线的驱动模式，这款外磁场驱动的连续体机器人具有更加简
单的结构和灵活的运动性能，同时机器人的直径进一步缩小到了仅有2毫米甚至可达到0.4毫米，
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达到此前最小机器人直径的七分之一，使其可面向人体更狭小腔道内组织结构进行灵活可控的微
创治疗，比如应用与脑神经外科、眼内手术或血管内手术等。

记者从沈阳自动化所获悉，该研究团队长期致力于微纳米机器人方面的研究，从毫米级、微米级
到纳米级机器人开展了一系列研究，并与医疗手术应用紧密结合，针对临床应用中遇到的困难开
展原始技术攻关。磁控连续体微型机器人的研发工作为面向临床应用奠定了基础，将有望显著提
升微创手术的智能化程度。（来源：中国科学报沈春蕾）

相关论文信息：https://doi.org/10.1002/aisy.202000211
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