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摘要(译)

本文公开了一种用于执行腹腔镜手术的机器人远程手术系统。该系统可以包括：患者侧单元，外科医生侧单元和控制器，该控制器
可以被配置用于在外科医生侧单元和患者侧单元之间建立主从关系。患者侧单元可包括患者支撑组件，至少两个可被可滑动地连接
到患者支撑组件的被动安装机构和至少两个从机械臂，通过工具适配机构从其远端与外科器械连接，并从其基端安装在相关的被动
支撑组件上。外科医生侧单元可包括至少两个主机械臂和符合人体工程学的调节机构，其可被配置用于容纳和调节主机械臂的位置
和取向。
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