






























































专利名称(译) 医疗用机械手和手术支援装置

公开(公告)号 CN103648425B 公开(公告)日 2016-10-19

申请号 CN201280033719.4 申请日 2012-08-03

[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 长谷川满彰
岸宏亮

发明人 长谷川满彰
岸宏亮

IPC分类号 A61B34/30

CPC分类号 G06F3/01 A61B17/068 A61B17/29 A61B17/32002 A61B18/1402 A61B34/20 A61B34/25 A61B34/30 
A61B34/37 A61B34/74 A61B34/76 A61B34/77 A61B46/10 A61B46/23 A61B90/50 A61B2017/00119 
A61B2017/00477 A61B2017/00482 A61B2034/2055 A61B2034/2065 A61B2090/065 A61B2090/067 
A61B2090/0803 A61B2090/0813 A61B2090/0814 A61B2090/364 A61B2090/3937 B25J13/02 Y10S901
/08 Y10S901/09 Y10S901/30 Y10T29/49826 Y10T74/18056

代理人(译) 李辉

审查员(译) 陈萌

优先权 61/515203 2011-08-04 US

其他公开文献 CN103648425A

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

医疗用机械手（20A）具有：保持部（21A），其基端部（22A）固定在
基体（16）上；定位部（24A），其具有固定在保持部的前端部（23A）
的固定部（51A），该定位部（24A）构成为使手术器械（200）的处置
部（303）能够相对于固定部移动；基准姿势检测部（27A），其检测定
位部中的基准位置的姿势；驱动部（28A），其用于使处置部相对于固定
部移动；以及位移检测部，其检测处置部相对于基准位置的包含角度位
移的移动量，计算从基准姿势检测部检测到的基准位置的姿势起移动自
身检测到的角度位移后的姿势，作为处置部的姿势。
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