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摘要(译)

高度铰接的机器人探针（HARP）由第一机构和第二机构组成，它们中的
一个或两个都可以沿所需方向操纵。 每种机制可以在僵硬和li行之间交
替。 在li行模式下，该机制具有高度的灵活性。 当一种机制瘫痪时，另
一种机制则僵化。 然后，将mp行机构沿刚性机构推或拉。 使li行机构变
刚性，从而呈现出刚性机构的形状。 僵化的机制变得li行，并且重复该过
程。 这些创新使该设备可以在任何三个维度上驱动。 该设备可以“记住”
其先前的配置，并且可以在身体或其他结构（例如喷气发动机）中的任
何位置使用。 当在医疗应用中使用时，一旦设备到达所需的位置，就可
以将内芯机构卸下，然后再将另一个功能设备（例如手术刀，夹具或其
他工具）滑过刚性套筒以执行操作。 由于管理摘要的规则，因此不应使
用此摘要来解释权利要求。
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