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摘要(译)

单孔腹腔微创手术的多自由度柔性机器人用驱动机构，属于手术机器人
技术领域。它解决现有的单孔腹腔手术机器人驱动机构的整体集成度不
高且整体尺寸较大的问题。第一电机与第一电机输出轴的一端传动连
接，第二电机与第二电机输出轴的一端传动连接，第三电机与第三电机
输出轴的一端传动连接，第四电机与第四电机输出轴的一端传动连接，
第五电机与第五电机输出轴的一端传动连接，第六电机与第六电机输出
轴的一端传动连接，第七电机与第七电机输出轴的一端传动连接，多个
电机输出轴的另一端均与装在驱动箱前端支撑板的轴承传动连接。本发
明用于单孔腹腔镜微创手术。
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