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摘要(译)

本发明的一个实施例的装置包括柔性护套器具，柔性导向器械和工具。
柔性护套器械包括第一器械基座，第一器械基座可拆卸地连接到器械驱
动器并限定护套器械工作腔。柔性导向器械包括可拆卸地连接到器械驱
动器的第二器械基座，并穿过护套器械工作腔。引导仪器还定义了引导
仪器工作腔。该工具穿过导向仪器工作腔。对于该装置的该实施例，护
套器械和引导器械可相对于彼此独立地控制。


