








































专利名称(译) 动力辅助运动的混合机器人手术

公开(公告)号 US10485616 公开(公告)日 2019-11-26
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外部链接 Espacenet

摘要(译)

提供了用于执行机器人手术的方法和设备。通常，提供一种外科手术系
统，该外科手术系统包括具有第一操作模式的机电工具，在该第一操作
模式中，机电工具模拟控制器的运动，在第二操作模式中，该工具反映
控制器的运动。还提供了一种混合手术装置，其包括可与手柄组件配合
的适配器，使得适配器电连接至手柄组件的电动机，并被配置为与电动
机连通。还提供了一种机器人腹腔镜手术设备，其包括构造成感测机电
工具的运动的运动传感器和辅助工具运动的机电臂。还提供了一种机器
人外科手术设备，该机器人外科手术设备包括与套管针相关联的电动机
械驱动器，该电动机械驱动器构造成旋转并平移通过通道布置的工具。
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