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且不需要预先校准插入点
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摘要(译)

用于辅助微创手术的机器人系统（其可以响应于来自外科医生的命令定位手术器械）没有附接到手术台并且不需要预先校准插入
点。该系统包括：具有三个活动自由度的机械手机器人，其设置有具有两个被动自由度的端部致动器，所述致动器用于连接手术器
械;机器人控制器内置于其结构中，该机器人控制器可以执行计算被传递给携带的手术器械的运动的方法，使得其到达期望的位置而
无需预校准并且不需要将组件连接到手术台;以及用于命令系统执行所需动作的接口系统。包括机器人，控制器和接口系统的组件是
电池操作的。
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