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摘要(译)

医疗操纵器包括远端工作单元，其包括作为末端执行器的夹具，用于操
作远端工作单元的操作单元，将远端工作单元和操作单元互连的联接
器，以及用于改变姿态的姿态改变机构远端工作单元。当操作者操作操
作单元时，末端执行器由传动构件机械操作。姿态改变机构由弯曲驱动
源和旋转驱动源操作，弯曲驱动源和旋转驱动源在操作者操作操作单元
时操作。
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