






















专利名称(译) 手术机器人帮助手系统

公开(公告)号 US20060253109A1 公开(公告)日 2006-11-09

申请号 US11/350223 申请日 2006-02-08

[标]申请(专利权)人(译) 褚DAVID

申请(专利权)人(译) 褚DAVID

当前申请(专利权)人(译) 褚DAVID

[标]发明人 CHU DAVID

发明人 CHU, DAVID

IPC分类号 A61B17/00

CPC分类号 A61B17/0206 A61B2017/00973 A61B19/26 A61B90/50

外部链接  Espacenet USPTO

摘要(译)

根据本发明的手术机器人辅助手系统使得外科医生能够通过在微创外科
手术过程中保持由辅助外科医生另外保持的各种手术器械，通过在这些
腔外手动操作的手术器械在患者的体腔内有效地操作。机器人状手术器
械保持器中的至少一个可以被特别配置为包含腹腔镜器械，使得腹腔镜
包含在套管移位器装置内并且能够被远程控制以使腹腔镜沿其轴线前进
或缩回。外科器械保持器和腹腔镜器械保持器的机器人状臂附接到具有
牵开器面板的外科固定装置，该牵开器面板可适于配合标准的
Bookwalter牵开器装置。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/bb1de0c8-9a1e-4e28-8e83-a1e42761615a
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/037394991/publication/US2006253109A1?q=US2006253109A1
http://appft.uspto.gov/netacgi/nph-Parser?Sect1=PTO1&Sect2=HITOFF&d=PG01&p=1&u=%2Fnetahtml%2FPTO%2Fsrchnum.html&r=1&f=G&l=50&s1=%2220060253109%22.PGNR.&OS=DN/20060253109&RS=DN/20060253109

