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摘要(译)

一种用于辅助胸腹腔微创手术的机器人，它涉及一种胸腹腔微创手术中
用于夹持内窥镜和手术器械的机器人，以克服在传统微创手术过程中助
手长时间把持内窥镜和手术器械导致手部颤抖和疲劳而引起的病灶图像
显示不稳定，和无法对病灶组织提供稳定、持续的手术牵拉力，它包括
基座、中间机械臂和侧机械臂；所述中间机械臂包括定位关节和用于夹
持内窥镜的末端执行器；所述定位关节包括摆动关节一、摆动关节二、
摆动关节三和摆动关节四；所述侧机械臂包括摆动关节五和旋转关节；
旋转关节和五种摆动关节均包括含有离合器、编码器、转动轴和轴套的
锁紧测摆机构。本发明用于胸腹腔微创手术。
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