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摘要(译)

本发明涉及一种新的自动化系统，用于以微米精度控制和致动内窥镜，
特别是但不限于新生儿腹腔镜检查。基本结构由三到五个自动平衡臂
（可被动地移动）按指令制成，在实际位置阻挡自身，通过模式主动机
器人。至少两个臂支撑外科手术内窥镜的致动系统，每个臂能够沿两个
相互垂直的轴旋转仪器片并且使片本身保持将器械的插入点固定到患者
体内，也能够旋转仪器相对于板材并控制轴向推进，仪器的驱动（剪
刀，镊子或其他任何东西）以微米精度控制在适当位置。还预见到存在
触觉界面，以告知医生与各种动作相反的阻力。其余的手臂用于固定其
他配件（摄像机，吹气器等），最终根据医生的要求移动它们，从控制
台命令和控制一切。本设备的目的是允许用自由手无法获得的精度控制
运动，同时利用医院目前可用的整个手动仪器。
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