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摘要(译)

一种微创手术机器人机械臂布置结构，它包括主操作端部分、从操作端
部分、被动调整臂、主动操作臂组合；主操作端部分和从操作端部分通
过立柱前后连接集成为一体，在该立柱的前端面上设有上下滑动的滑
块；所述的被动调整臂包括第一连杆、第二连杆；主动操作臂组合包括
主动臂支撑台、至少三个主动臂座、至少三个主动操作臂；该至少三个
相同的主动臂分别与至少三个主动臂座旋转连接；本发明有益效果：1.
主操作端与从操作端集成为一体，使机器人转移变得方便；2.本发明实
现对多个主动操作臂的支撑与调整，减少了机器人的总体体积，提高了
手术室内空间的利用率；3.本发明不仅节省了手术室的空间，还具有可
快速移动的优点，不需要专门的手术室。
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