


































专利名称(译) 多关节机械手装置以及具有该装置的内窥镜系统

公开(公告)号 CN102341057B 公开(公告)日 2014-03-05
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代理人(译) 李辉
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其他公开文献 CN102341057A

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

多关节机械手装置具备具有多个关节部(18)的管状部件(2)。在管状部件
中贯穿插入有多个线状动力传递部件(19)，该多个线状动力传递部件的一
端固定在关节部附近，另一端固定在驱动部(25)上。驱动部(25)使线状动
力传递部件(19)移动并使管状部件(2)屈曲。位置检测器(26)检测线状动力
传递部件(19)的位置，张力检测器(27)检测其张力。操作部(6)输入管状部
件(2)和安装在该管状部件上的部件(16)的关注部位的目标位置和姿势。
移动量计算部(11)根据检测到的线状动力传递部件(19)的位置，计算关注
部位的当前位置和姿势，根据张力检测器(27)检测到的线状动力传递部件
(19)的张力，计算使关注部位从当前位置和姿势移动到目标位置和姿势所
需要的线状动力传递部件(19)的移动量。
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