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摘要(译)

一种微创机器人持镜机械臂，它涉及一种手术机器人用机械臂，以解决
现有微创机器人的机械臂体积较大，不便于手动实现术前调整以及整体
机构装配困难和刚度低的问题，它包括被动臂、第一关节、第二关节和
内窥镜夹持装置；竖直平移机构包括底座组件、导轨组件和外端接口连
接组件；第一关节包括第一驱动组件、支撑壳体、传动组件和第一绝对
编码器；第二关节包括组件支架和第二驱动组件；内窥镜夹持装置包括
内窥镜接口组件、辅助过渡组件和动力夹持组件和绳索；内窥镜接口组
件、过渡组件和动力夹持组件顺次交错叠放并通过导轨和绳索连接为一
体；本发明用于微创手术。
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