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摘要(译)

用于单孔腹腔微创手术的柔性臂机器人，它涉及一种微创手术的机器
人。该机器人为解决现有的内窥镜微创手术中患者皮肤切口较多，手术
机器人的体积较大问题。所述驱动箱通过第一导轨与底座相连，由固定
于底座上的第一电机来进行驱动，来实现整个柔性臂在病人腹腔的深入
伸出；第二电机通过第一驱动丝驱动第一手指开合运动；第三电机通过
第二驱动丝驱动第二手指开合运动；第四电机通过第三驱动丝驱动柔性
关节臂的第三臂俯仰运动；第五电机通过第四驱动丝驱动柔性关节臂的
第四臂横摆运动；第六电机通过第五驱动丝驱动轴转关节进行轴转运
动；第七电机通过第六驱动丝驱动腕关节进行俯仰运动；第八电机通过
丝杠和第二导轨对第一连杆和第二连杆进行前后方向驱动，从而使第一
柔性支架和第二柔性支架运动。本发明用于单孔腹腔镜微创手术。
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