
















































专利名称(译) 机械手装置和医疗设备系统
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摘要(译)

本发明提供进行高精度和高效性的驱动的具有多个关节的机械手装置和
具有所述机械手装置的医疗设备系统。本发明的机械手装置具有：机械
手，其具有多个关节；参数存储单元，其存储关节参数；轨迹输入单
元，其输入使机械手从当前位置和姿态移动到目标位置和姿态的轨迹来
作为轨迹规划；以及轨迹设定单元，其根据关节参数和轨迹规划来设定
关节角轨迹，轨迹设定单元根据关节的最大力量，来设定最少的驱动关
节数的关节角轨迹中的最大力量的关节角轨迹。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/426d7825-af82-4677-9fcf-427859749130
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/040473663/publication/CN101422901A?q=CN101422901A
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN101422901

