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摘要(译)

一种用于对组织进行操作的设备，所述设备包括端部执行器、轴组件和
交接组件。所述端部执行器包括超声刀。所述轴组件包括能够操作以使
所述端部执行器偏离所述纵向轴线的关节运动节段。所述交接组件能够
操作以驱动所述端部执行器。所述交接组件包括基座和多个驱动轴。所
述基座被构造为能够与机器人控制系统的对接部分联接。所述驱动轴垂
直于所述轴组件的所述纵向轴线取向。第一驱动轴能够操作以相对于所
述基座旋转所述轴组件。第二驱动轴能够操作以驱动所述关节运动节
段。第三驱动轴能够操作以驱动夹持臂朝向所述超声刀枢转。
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