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摘要(译)

公开一种用于手术机器人的主动接口和驱动方法。所述主动接口被安装
在主动机器人上，以操作与所述主动机器人连接的从动机器人，所述主
动接口包括：主手柄，所述主手柄与所述主动机器人联结；子手柄，所
述子手柄与所述主手柄联结；第一处理器，所述第一处理器被构造为产
生与使用者在所述主手柄上的操作相对应的第一信号；以及第二处理
器，所述第二处理器被构造为产生与使用者在所述子手柄上的操作相对
应的第二信号，其中，所述第一信号和所述第二信号被分别传输到所述
从动机器人。由于用于手术主动机器人的接口可以不仅包括用于操作所
述机器人臂的所述手柄(主手柄)，还包括用于腹腔镜等的其它控制器(子
手柄)，从而使得操作员可以在操作所述手柄的同时操作所述腹腔镜等，
而不需要停止操作所述手柄或单独进行额外的操作。所述子手柄可以可
拆卸地联结到所述主手柄上，从而，在必要时助手可以单独操作所述腹
腔镜等。
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