










































































专利名称(译) 机械手及机械手系统

公开(公告)号 CN106028900A 公开(公告)日 2016-10-12

申请号 CN201580008000.9 申请日 2015-01-29

[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 吉村克彦

发明人 吉村克彦

IPC分类号 A61B1/00 G02B23/24

CPC分类号 A61B1/00149 A61B1/00045 A61B1/0016 A61B34/37 A61B2034/301 G02B23/2476 G02B23/2484

代理人(译) 李辉

优先权 2014025268 2014-02-13 JP

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

机械手(1)的特征在于，具有：插入部(2)，能够插入到体腔内；旋转部
(3)，使插入部(2)旋转；操作部(5)，对插入部(2)和旋转部(3)进行操作；
驱动部(4)，驱动插入部(2)和旋转部(3)；以及控制部(6)，根据操作部(5)
的操作控制驱动部(4)，插入部(2)具有能够屈曲的末端动作(23)，旋转部
(3)具有：旋转动作部(34)，使插入部(2)旋转；以及被动部(32)，相对于
旋转动作部(34)的旋转动作被动地进行动作，驱动部(6)具有：末端驱动
部(41)，产生使末端动作部(23)屈曲的驱动力；以及旋转驱动部(42)，产
生使旋转动作部进行旋转动作的驱动力，控制部(6)根据操作部(5)的操
作，控制末端驱动部(41)和旋转驱动部(42)。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/b65aa86d-6596-4cb6-8bc9-475e6acdfd4c
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