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摘要(译)

本发明公开了一种可变刚度的柔性手术臂的气动控制系统，属于柔性机
器人控制领域。包括柔性手术臂、图像采集装置、气动手术臂控制箱、
数据交换机、气源、手动操作面板及PC机；其中，图像采集装置、PC机
及数据交换机构成上层控制单元，气源、手动操作面板及气动手术臂控
制箱构成下层控制单元；下层控制单元能够独立控制手术臂工作或接受
上层控制单元的反馈信息后控制柔性手术臂工作。该控制系统结构设计
合理，能够提高柔性手术臂的控制精度，减少由于柔性手术臂自身不对
称导致的扭曲与偏转。
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