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摘要(译)

旨在与机器人系统一起使用的手术工具包括具有远端执行器端和近端附
接端的轴。具有远端效应器端和近端附接端的柔性电缆可滑动地容纳在
轴的中央通道中，并且柔性线缆线组件包括具有远端效应器端和近端附
接端的可滑动地容纳在轴中的拉/推线。拉/推电缆的管腔。末端执行器可
操作地附接到柔性电缆的末端执行器末端和拉/推线的末端执行器末端，
并且末端执行器在远侧布置在轴的末端执行器末端之外，并且通过轴向
平移拉动而被致动。 /相对于柔性电缆线组件中的柔性电缆推线。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/61191fb5-a54e-4898-80cb-b11a6b0ba95f
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/068097743/publication/US2019307474A1?q=US2019307474A1
http://appft.uspto.gov/netacgi/nph-Parser?Sect1=PTO1&Sect2=HITOFF&d=PG01&p=1&u=%2Fnetahtml%2FPTO%2Fsrchnum.html&r=1&f=G&l=50&s1=%2220190307474%22.PGNR.&OS=DN/20190307474&RS=DN/20190307474

