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摘要(译)

一种用于可曲式内窥镜术的机器人操纵器(100)、控制器(300)和系统，其
中操纵器(100)包括柔性构件，被配置为耦连至一内窥镜；以及臂，连接
至柔性构件且可随着柔性构件移动；其中，柔性构件具有一第一末端连
接至所述臂，以及一第二末端，可连接至一控制器(300)以允许所述臂的
物理移动可通过控制器(300)的物理移动控制。
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