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摘要(译)

提供了用于执行机器人手术的方法和装置。通常，提供一种手术系统，
包括具有第一操作模式的机电工具，其中机电工具模仿控制器的运动，
以及第二操作模式，其中工具反映控制器的运动。还提供了一种混合手
术装置，包括可与手柄组件配合的适配器，使得适配器电连接到手柄组
件的马达并且配置成与马达连通。还提供了一种机器人腹腔镜手术装
置，包括：运动传感器，被配置为感测机电工具的运动;以及机电臂，其
辅助工具的运动。还提供了一种机器人手术装置，其包括与套管针相关
联的机电驱动器，并且被配置为旋转并平移通过通道设置的工具。
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