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其他公开文献 CN105072973A

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

提供一种能够减轻操作者的不协调感的内窥镜。机械手(1)具有：插入部
(2)，其能够插入到体腔内；操作部(3)，其对插入部(2)进行操作；进退部
(4)，其使插入部(2)进退；驱动部(6)，其驱动插入部(2)和进退部(4)；以
及控制部(9)，其根据操作部(3)的操作，控制驱动部(6)，插入部(2)具有
能够弯曲的弯曲部(22)，驱动部(6)具有：弯曲驱动部(61)，其产生使弯曲
部弯曲的驱动力；以及进退驱动部(62)，其产生使进退部(4)进退的驱动
力，控制部(9)根据操作部(3)的操作，控制进退驱动部(61)和弯曲驱动部
(62)。
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