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摘要(译)

连续体式操纵器由模块的封套内的可堵塞介质致动，该封套也由拉伸元
件（例如缆索和卷轴马达）致动。可以可逆地添加多个模块。也可以使
用两个或更多个拉伸元件。三个或更多个致动的拉伸元件可以致动每个
模块的三个DOF，以及终端模块以及整个操纵器。可压缩介质可以是颗
粒状的，通过压力变化致动。粗磨咖啡效果很好。拉伸元件可替代地与
其他相变介质一起使用，例如磁流变和电流变介质，而不是可阻塞介
质。颗粒介质的高摩擦角是理想的，并且已经用包括小颗粒和相对较大
颗粒的颗粒尺寸分散体实现。应用包括内窥镜，直肠镜，腹腔镜器械，
制造和医疗操纵器。致动方法包括对所有模块进行解锁，用拉伸元件定
位机械手或以其他方式，卡住最基本模块，然后重新定位剩余的未卡住
的模块，然后卡住最基本的未卡住的模块，等等，直到所有模块都定位
并卡住。
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