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摘要(译)

一种机器人手术系统配置有(多个)刚性的弯曲套管(416a)，这些套管延伸
穿过同一个开口进入病人体内。具有(多个)被动柔性轴(506)的手术器械
(500)延伸穿过这些弯曲套管。这些套管被定向为朝手术部位引导器械。
公开了一种远程操作控制系统，该系统以一种允许外科医生体验直观控
制的方式移动这些弯曲套管及其相关联的器械。这些柔性轴器械被控制
为就好像沿着一条虚拟的直线插入和抽出轴线进行延伸。公开了在该单
个开口内支撑弯曲套管的各种端口构件(1402)。公开了在插入到该单个
开口以及安装至机器人操纵器上的过程中支撑这些套管的(多个)套管支撑
固定件(1902)。
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