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摘要(译)

可以提供一种清洁且廉价的医疗操纵装置，其中消除了由电流泄漏或断开引起的故障风险，并且可靠性高于使用电驱动致动器或电
动机的操纵装置。医疗操纵器装置包括能够保持医疗器械2的平台部分3;多个致动器4，每个致动器4的一端连接到平台部分3;底座
部分5连接到多个致动器4中的每一个的另一端并且用作多个致动器4的基部，其中每个致动器4使得医疗器械2和平台部分3相对地
移位通过响应于液体6的压力在致动器4的纵向方向上延伸或收缩，从而到基部5。
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