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摘要(译)

一种用于执行微创医疗程序的机器人手术系统，包括用于机器人辅助处
理具有操纵臂的腹腔镜器械的机器人操纵器，由臂支撑的操纵器腕部和
由腕部支撑的执行器单元，其中操纵器臂提供三度借助于第一关节，第
二关节和第三关节的自由度，每个关节具有相关联的致动器，用于机械
地定位手腕，手腕通过第四关节和第五旋转提供两个自由度具有相关致
动器的关节，用于分别机械地设定效应器单元的偏航角和俯仰角;效应器
单元包括腹腔镜器械致动器并提供借助于具有用于机器人设定LIA的侧倾
角的相关致动器的旋转第六关节的一个自由度，其包括具有用于将器械
杆适配器安装到效应器单元的相关联的连接机构的座椅，以及致动机构
与仪器杆适配器配合，用于致动连接到适配器的腹腔镜器械。效应器单
元被配置成使得旋转的第六关节的旋转轴线与安装到效应器单元的腹腔
镜器械的纵向轴线重合，并且效应器单元包括具有6个自由度（DOF）力
的传感器组件/扭矩传感器和6 DOF加速度计。传感器组件将LIA连接到第
六旋转联合。
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