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【公表日】平成31年2月14日(2019.2.14)
【年通号数】公開・登録公報2019-006
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【手続補正書】
【提出日】令和1年12月27日(2019.12.27)
【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】
　柔軟性手術デバイスと、
　前記柔軟性手術デバイスの導入を容易にする手持ち式イントロデューサと、
　前記柔軟性手術デバイスの１つ又は複数の画像を取り込む画像取得デバイスであって、
前記画像は前記柔軟性手術デバイスの形状、姿勢及び位置のうちの少なくとも１つを示す
、画像取得デバイスと、
　前記手持ち式イントロデューサ上の少なくとも１つのポイントの位置を追跡する追跡シ
ステムと、
　前記柔軟性手術デバイスの前記画像及び前記手持ち式イントロデューサの前記少なくと
も１つのポイントの前記位置に関する情報に基づいて、前記柔軟性手術デバイスを制御す
る誘導コマンドを生成するプロセッサと、
を備える、手術ロボットシステム。
【請求項２】
　前記柔軟性手術デバイスは、（ｉ）２リンケージ１ジョイントデバイス、（ｉｉ）蛇状
ロボット、（ｉｉｉ）操縦可能カテーテルのうちの少なくとも１つを備える、請求項１に
記載の手術ロボットシステム。
【請求項３】
　前記柔軟性手術デバイスは、遠位端部に結合されたエンドエフェクタを備える、請求項
１に記載の手術ロボットシステム。
【請求項４】
　前記プロセッサは更に、ターゲット地点又はその近傍へと前記エンドエフェクタを移動
させ、位置決めする誘導コマンドを生成する、請求項３に記載の手術ロボットシステム。
【請求項５】
　位置補償モードにおいて、前記プロセッサは、前記手持ち式イントロデューサの１つ又
は複数の動きによって引き起こされる手術パスからの前記エンドエフェクタの逸脱を補正
する誘導コマンドを生成する、請求項４に記載の手術ロボットシステム。
【請求項６】
　前記画像取得デバイスは、Ｘ線デバイス、コンピュータ断層撮影（ＣＴ）デバイス、超
音波センサ（ＵＳ）、及び内視鏡のうちの少なくとも１つを備える、請求項１に記載の手
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術ロボットシステム。
【請求項７】
　前記追跡システムは、光学的追跡システム、機械的追跡システム、及び電磁的追跡シス
テムのうちの少なくとも１つを備える、請求項１に記載の手術ロボットシステム。
【請求項８】
　前記プロセッサは更に、前記手持ち式イントロデューサの変化した位置又は向きに基づ
いてコマンドを生成する、請求項１に記載の手術ロボットシステム。
【請求項９】
　前記画像を表示するディスプレイを更に備える、請求項１に記載の手術ロボットシステ
ム。
【請求項１０】
　柔軟性手術デバイスと、前記柔軟性手術デバイスの導入を容易にする手持ち式イントロ
デューサとを備える手術ロボットシステムのための制御ユニットであって、前記制御ユニ
ットは、プロセッサを備え、
　前記プロセッサは、
　前記柔軟性手術デバイスの形状、姿勢及び位置のうちの少なくとも１つを示す前記柔軟
性手術デバイスの１つ又は複数の画像を、画像取得デバイスから受信し、
　追跡システムから、前記手持ち式イントロデューサ上の少なくとも１つのポイントの位
置を示す追跡情報を受信し、
　前記柔軟性手術デバイスの前記画像及び前記手持ち式イントロデューサの前記少なくと
も１つのポイントの前記位置に関する情報に基づいて、前記柔軟性手術デバイスを制御す
る誘導コマンドを生成する、制御ユニット。
【請求項１１】
　前記柔軟性手術デバイスは、エンドエフェクタを備え、前記プロセッサは更に、ターゲ
ット地点又はその近傍へと前記エンドエフェクタを移動させ位置決めする誘導コマンドを
生成し、
　位置補償モードにおいて、前記プロセッサは、前記手持ち式イントロデューサの１つ又
は複数の動きによって引き起こされる手術パスからの前記エンドエフェクタの逸脱を補正
する誘導コマンドを生成する、請求項１０に記載の制御ユニット。
【請求項１２】
　前記プロセッサは更に、
　ユーザによる手術部位における解剖学的ターゲットの選択のためにユーザインターフェ
ースから選択入力を受信し、
　位置誘導モードにおいて、前記選択入力に基づいて、前記柔軟性手術デバイスが前記手
術部位における選択された前記解剖学的ターゲットに到達するように前記手術ロボットシ
ステムの前記手持ち式イントロデューサを位置決めするための誘導コマンドを生成する、
請求項１０に記載の制御ユニット。
【請求項１３】
　前記プロセッサは更に、前記ユーザインターフェースから作動信号を受信し、前記作動
信号に基づいて、前記位置誘導モードの完了後に位置補償モードを作動させる、請求項１
２に記載の制御ユニット。
【請求項１４】
　前記プロセッサは更に、Ｘ線デバイス、コンピュータ断層撮影（ＣＴ）デバイス、超音
波センサ（ＵＳ）、及び内視鏡のうちの少なくとも１つを備える医療画像デバイスからの
手術部位における前記柔軟性手術デバイスの医療画像を処理する、請求項１０に記載の制
御ユニット。
【請求項１５】
　プロセッサによって実行されて柔軟性手術デバイスと手術部位における前記柔軟性手術
デバイスの導入を容易にする手持ち式イントロデューサとを制御する機械可読命令を記憶
した非一時的コンピュータ可読記憶媒体であって、前記機械可読命令は前記手持ち式イン
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トロデューサの運動を補償する方法を実施し、前記方法は、
　前記柔軟性手術デバイスの形状、姿勢及び位置のうちの少なくとも１つを示す前記柔軟
性手術デバイスの１つ又は複数の画像を、画像取得デバイスから受信することと、
　追跡システムから、前記手持ち式イントロデューサ上の少なくとも１つのポイントの位
置を示す追跡情報を受信することと、
　前記柔軟性手術デバイスの前記画像及び前記手持ち式イントロデューサの前記少なくと
も１つのポイントの前記位置に関する情報に基づいて、前記柔軟性手術デバイスを制御す
る誘導コマンドを生成することと、
を有する、非一時的コンピュータ可読記憶媒体。
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摘要(译)

公开了外科手术机器人系统。 手术机器人系统包括手持式导引器和柔性
手术装置。 该控制单元包括处理器，以及除其他外，该存储器存储由处
理器执行并被配置为控制柔性手术装置的机器可读指令。 外科手术机器
人系统还包括成像设备和跟踪系统。 处理器被配置为基于柔性手术装置
的图像和与手持式导引器的至少一个点的位置有关的信息来产生用于控
制柔性手术装置的引导命令。
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