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摘要(译)

一种手术器械，包括：刚性轴，铰接地连接到刚性轴的至少一个肘关节
和连接到所述至少一个肘关节的腕关节，其中腕关节构造成提供第一运
动自由度和第二自由度，其中第二运动自由度基本垂直于第一运动自由
度。
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