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摘要(译)

提供了一种用于操作医疗机器人设备的方法。机器人设备包括能够在机
器人设备的环境中自主移动的多个组件。为机器人设备提供用于自主运
动的规划数据或可移动组件的至少一个子集的约束。基于所提供的计划
数据，计划由机器人设备自主执行的相应可移动部件的移动或约束。可
视化地呈现计划的运动或约束。提供了一种操作员对计划的运动或约束
施加影响的方式，并且根据所施加的影响自主地执行运动或约束。
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