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摘要(译)

本发明公开了一种可分离多臂软体机械臂装置，包括功能分手臂部分、
固定总手臂部分以及支撑部分；所述功能分手臂部分以及固定总手臂部
分均采用人体硅胶材质；所述固定总手臂部分连接在功能分手臂部分的
后端，为功能分手臂部分提供强度支持，并与功能分手臂部分共同形成
机械臂本体；所述支撑部分纵向贯穿于机械臂本体，并位于机械臂本体
的轴心位置，用于支撑机械臂本体。本发明依靠拉线驱动，线驱操纵方
式控制简单可靠，安全柔软对于身体组织不构成伤害，且柔性结构具有
弹性可以吸收由身体组织运动带来的震动，减少手术过程中患者生理运
动对于手术装置操纵性的影响；代替传统的直接手术操作，以期达到创
伤小、恢复快的手术效果。
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