




















































专利名称(译) 牵引平衡调整机构、机械手及机械手系统

公开(公告)号 CN105960191B 公开(公告)日 2018-03-16

申请号 CN201580006983.2 申请日 2015-01-23

[标]申请(专利权)人(译) 奥林巴斯株式会社

申请(专利权)人(译) 奥林巴斯株式会社

当前申请(专利权)人(译) 奥林巴斯株式会社

[标]发明人 原口雅史

发明人 原口雅史

IPC分类号 A61B1/00 G02B23/24

CPC分类号 A61B1/0057 A61B1/00045 A61B1/00087 A61B1/0052 A61B1/05 A61B1/06 A61M25/0136 A61M25
/0147 B25J9/104

代理人(译) 李辉

审查员(译) 任晓帅

优先权 2014021991 2014-02-07 JP

其他公开文献 CN105960191A

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本发明提供使不产生活动剩余部分地可靠地进行动作的牵引平衡调整机
构、机械手及机械手系统。牵引平衡调整机构(1)的特征在于，该牵引平
衡调整机构(1)具有：可动部(2)，其至少以一个自由度进行动作；牵引线
(7)，其与可动部(2)连接；以及牵引部(6)，其将牵引线(7)中一方拉伸，
将另一方推出，牵引部(6)将一方牵引线(7)拉伸的长度比将另一方牵引线
(7)推出的长度长。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/176f6242-fa9f-40a1-9275-da8f70eb373e
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/053777768/publication/CN105960191B?q=CN105960191B
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN105960191B

