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摘要(译)

器械装置操纵器（IDM）附接到机器人系统的外科手术臂，并且包括外
科手术工具保持器和外壳。手术工具保持器包括附接接口，该附接接口
可以将手术工具固定在前安装构型（其中附接接口在与手术工具的细长
主体相对的面上）或后安装构型（其中附接接口与手术工具的细长主体
在同一面上）。手术工具保持器可以在外壳体内连续旋转。在后置构造
中，外科手术工具保持器可具有接纳工具的细长主体并允许细长主体绕
旋转轴线自由旋转的通道。手术单将IDM和机械臂与工具分开，同时允
许电信号和/或光信号在它们之间传递。
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