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摘要(译)

本发明主要涉及一种载有力传感装置的手术机器人从手夹持手,由夹持手
驱动装置、传动装置、夹持机构、力感知装置构成，驱动装置通过传功
装置连接夹持机构，力感知装置由一对夹持手指中的一个手指与在其根
部内表面粘贴的电阻应变片一起构成。本发明解决了在腹腔镜微创手术
中没有夹持力感知功能的缺点，可以对夹持手进行夹持力大小的控制，
完成手术机器人从手夹持手的力感知与力反馈，适于推广应用。
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