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摘要(译)

用于执行微创医疗程序的机器人手术系统（10）包括用于腹腔镜器械
（18）的机器人操纵器（14）。操纵器具有操纵臂（26），由臂支撑的
操纵器腕部（28）和由腕部支撑的执行器单元（30）。操纵臂提供三个
自由度（DOF）以定位手腕。手腕提供两个DOF。效应器单元（30）包
括腹腔镜器械致动器（LIA：120; 1120），并通过用于设定LIA的侧倾角
的旋转第六关节（J6）提供一个自由度。 LIA包括用于将器械杆适配器
（300,1300）安装到效应器单元的座（130; 1130），以及与器械杆适配
器配合的致动机构（400; 1400），用于致动连接到适配器的腹腔镜器
械。效应器单元包括6 DOF力/扭矩传感器和6 DOF加速度计。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/a4e39e94-5091-4b2d-9bac-e72c4af48a5a
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/036686008/publication/EP1979136A1?q=EP1979136A1

