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摘要(译)

本发明公开了一种刚柔可切换内窥镜型微创手术机器人，包括：布满气
腔的硅胶软管、静管、动管、充气堵头、口F闭合器、动管驱动器T2、实
心软管驱动器T1、实心软管、口F、共用腔道H、电磁阀、电磁阀、电磁
阀、电磁阀、控制器、气泵、气腔；本发明刚柔可切换内窥镜型微创手
术机器人的弹性表面可以满足腔体的多自由度非线性运动，机器人的内
部软管的编码具有外部气腔软管多方向变形和多自由度运动，且运动轨
迹可以确定，精度高。本发明的机器人结合刚性与柔性内窥镜的优势，
避免刚性与柔性内窥镜的缺陷，具有发明的安全性。
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