








































专利名称(译) 内窥镜处置用机器人系统

公开(公告)号 CN102123670B 公开(公告)日 2014-03-19

申请号 CN201080002269.3 申请日 2010-01-14

[标]申请(专利权)人(译) 奥林巴斯医疗株式会社

申请(专利权)人(译) 奥林巴斯医疗株式会社

当前申请(专利权)人(译) 奥林巴斯医疗株式会社

[标]发明人 中村俊夫

发明人 中村俊夫

IPC分类号 A61B17/28 A61B1/00 A61B18/12 A61B19/00 B25J3/00 B25J13/08

CPC分类号 A61B2019/465 A61B2018/00345 A61B2017/00867 A61B19/2203 A61B2018/00404 C08L2201/12 
A61B2019/2242 A61B2018/00619 A61B18/1442 A61B2019/2211 A61B34/30 A61B34/71 A61B2034
/301 A61B2090/065

代理人(译) 李辉

审查员(译) 王雪莉

优先权 2009071576 2009-03-24 JP

其他公开文献 CN102123670A

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

在内窥镜处置用机器人系统中，在把持部(12)上设置有检测把持力的把持
力检测部，该把持部(12)通过从操作者侧进行的柔索(17)操作而开闭，在
移动把持状态的把持部(12)时，处置器具控制部(7)对处置器具驱动部(3)
指示驱动把持部(12)的柔索(17)的操作，使得把持力检测部检测出的把持
力落入预先设定的阈值范围内。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/85174466-78cf-49e3-853e-4a5d64933752
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/042780629/publication/CN102123670B?q=CN102123670B
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN102123670B

