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摘要(译)

本发明涉及用于支撑和移动具有主动主结构（100）的手术器械的混合手
动机器人系统，该主动结构包括：a）用于连接到具有操作表面（150）
的手术台的基座（2）; b）六面体形状的框架（3），该形状由第一（5,5
&#39;）和第二（4,4&#39;）对相对的平行四边形和相对的近端
（6&#39;）和远端（6）矩形形成，哪个框架（3）由至少七个通过旋转
接头（14,15,16,17,18,19,20）连接的连杆（7,8,9,10,11,12,13,22,23）
形成，如图26,27,109）所示，a）近端矩形（6&#39;）的一对平行的基
部连杆（7,13）通过两个转动关节（116,117）连接到基部（2），并且
被配置躺下并保持基本上垂直于操作表面（150）的平面并围绕它们的纵
向轴线旋转，该纵向轴线与接头（116,117）的旋转轴线重合，由此b）
所述旋转接头被配置成允许六面体框架（3）可自由采用立方体，或由所
述垂直耦合限制的平行六面体;并且c）远端矩形（6）通过传输装置
（200）连接到所述仪器。
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