


































专利名称(译) 一种冗余自由度持镜机械臂

公开(公告)号 CN105686883A 公开(公告)日 2016-06-22

申请号 CN201610139868.9 申请日 2016-03-14

[标]申请(专利权)人(译) 昆山一邦泰汽车零部件制造有限公司

申请(专利权)人(译) 昆山一邦泰汽车零部件制造有限公司

当前申请(专利权)人(译) 昆山一邦泰汽车零部件制造有限公司

[标]发明人 郑坚雄

发明人 郑坚雄

IPC分类号 A61B34/30 A61B17/00 B25J9/06 B25J18/04

CPC分类号 A61B17/00234 A61B2017/00305 B25J9/06 B25J18/04

代理人(译) 董建林

其他公开文献 CN105686883B

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

发明涉及一种冗余自由度持镜机械臂，属于微创手术技术领域。包含机
械臂本体和设置在机械臂本体上的手术器械，手术器械上安置有腹腔
镜，其特征是：机械臂本体包含用于调节机械臂末端点竖直高度的直线
运动关节、用于调节机械臂末端点水平面上位置的摆动关节、用于实现
手术器械与腹腔镜远心点做横滚运动的回转关节、平行四边形关节和使
腹腔镜能沿人体切口轴向伸缩的滑动平台关节；有益效果:机器人操作精
准，没有疲劳，如果出现抖动也可以从控制上消除。使用机器人代替医
生进行微创手术操作时能够大大提高手术的质量，能更加充分的体现微
创手术的优势。
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