
































专利名称(译) 处理工具系统以及机械手系统

公开(公告)号 CN101444415B 公开(公告)日 2012-08-22

申请号 CN200810174038.5 申请日 2008-11-12

[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 高桥和彦
中村俊夫

发明人 高桥和彦
中村俊夫

IPC分类号 A61B1/01 B25J7/00

CPC分类号 A61B17/29 A61B2017/00292 A61B1/00147 A61B18/14 A61B17/00234 A61B2019/464 A61B1/0055 
A61B19/22 A61B1/018 A61B1/00133 A61B1/0057 A61B34/70 A61B2090/064

审查员(译) 马薇

优先权 2007308830 2007-11-29 JP

其他公开文献 CN101444415A

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本发明提供一种处理工具系统以及机械手系统，处理工具系统具有控制
参数部，该控制参数部根据内窥镜插入部的弯曲状态信息，运算用于针
对操作信号调整机械手的驱动量的控制参数并变更，当内窥镜插入部的
弯曲状态产生变化时，计算出伴随该变化的控制参数并变更，操作者可
始终以相同的操作动作来进行相同机械手的动作。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/b9de291d-af01-4804-a737-705a456f28ee
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/040344640/publication/CN101444415B?q=CN101444415B
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN101444415B

