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【手続補正書】
【提出日】令和3年2月4日(2021.2.4)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　解剖学的開口部装置にロボット医療システムを移動可能に結合する装置であって：
　前記ロボット医療システムに接続されるように構成された第１の端部と；
　前記解剖学的開口部装置に接続されるように構成された第２の端部であって、前記解剖
学的開口部装置は患者に固定結合される、第２の端部と；
　前記第１の端部と前記第２の端部との間の中間部であって、少なくとも１自由度で前記
ロボット医療システムと前記解剖学的開口部装置との間の動きに適応するように構成され
る、中間部と；
　を有する、
　装置。
【請求項２】
　前記中間部は、多自由度で動きに適応するように構成される、
　請求項１に記載の装置。
【請求項３】
　前記の前記ロボット医療システムと前記解剖学的開口部装置との間の動きに適応するこ
とは、前記ロボット医療システムに対する前記解剖学的開口部装置の小さい変位の間に生
じる、
　請求項１に記載の装置。
【請求項４】
　前記第１の端部はさらに、前記ロボット医療システムと前記解剖学的開口部装置との間
の前記動きが前記ロボット医療システムに対する前記解剖学的開口部装置の大きい変位を
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含むとき、前記ロボット医療システムから外されるように構成される、
　請求項１に記載の装置。
【請求項５】
　前記ロボット医療システムに結合される医療システムインタフェースをさらに有し、前
記第１の端部は、第１のジョイントで前記医療システムインタフェースに移動可能に接続
される、
　請求項１に記載の装置。
【請求項６】
　前記中間部は、第２の管状部分に接続される第１の管状部分を含み、前記第２の管状部
分は、伸縮構成で前記第１の管状部分をスライド可能に受けるように構成される、
　請求項５に記載の装置。
【請求項７】
　前記第１の管状部分は、前記第２の管状部分から分離するように構成される、
　請求項６に記載の装置。
【請求項８】
　前記第１の端部は、前記第１のジョイントで前記医療システムインタフェースから分離
するように構成される、
　請求項５に記載の装置。
【請求項９】
　前記第２の端部は、第２のジョイントで前記解剖学的開口部装置に移動可能に接続され
る、
　請求項１に記載の装置。
【請求項１０】
　前記第１の端部は、前記ロボット医療システムから分離するように構成される、
　請求項１に記載の装置。
【請求項１１】
　前記中間部は、前記少なくとも１自由度で前記動きに適応するよう、収縮及び伸張する
ように構成されたベローズチューブを含む、
　請求項１に記載の装置。
【請求項１２】
　前記中間部は、前記少なくとも１自由度で可撓性を提供するように構成されるローリン
グダイヤフラムを含む、
　請求項１に記載の装置。
【請求項１３】
　前記中間部は、複数のリンク機構セットを含み、それぞれの前記リンク機構セットは、
第１のヒンジによって前記第１の端部に接続される第１のリンク、及び第２のヒンジによ
って前記第２の端部に接続される第２のリンクを含み、
　前記第１のリンク及び前記第２のリンクは平行四辺形リンク機構によって接続される、
　請求項１に記載の装置。
【請求項１４】
　前記中間部は、少なくとも３つの前記リンク機構セットを含む、
　請求項１３に記載の装置。
【請求項１５】
　前記第１のヒンジ及び前記第２のヒンジのうちの少なくとも１つはリビングヒンジを含
む、
　請求項１３に記載の装置。
【請求項１６】
　前記第１の端部は、前記第１の端部を前記ロボット医療システムに回転可能に接続する
ように構成された、湾曲した外面を持つ結合部材を有する、
　請求項１に記載の装置。
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【請求項１７】
　前記結合部材は、磁性材料又は磁界に反応する材料を含む、
　請求項１６に記載の装置。
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