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摘要(译)

一种新型机械系统，基于新型电缆驱动机械传动，能够提供足够的灵活
性，刚度，速度，精度和有效载荷能力，以驱动多自由度微操纵器。除
了用于手术或其他涉及远程操作的应用的多种关节外科手术器械和机器
人系统的可能性之外，它还能够设计新型全机械手术器械，其提供传统
腹腔镜检查的优点（低成本，触觉反馈，高有效载荷能力）结合单口手
术（单切口，无瘢痕手术，通过腹腔的几个象限导航）和机器人手术
（更大的自由度，短学习曲线，高刚度，高精度，增加直觉）的优点。
所提出的系统的独特设计提供了直观的用户界面以实现这种增强的可操
作性，允许通过控制机械连接的主单元的位置来驱动远程操作的从属系
统的每个关节。
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