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摘要(译)

一种机器人外科手术系统,包括:水平平台,用于支撑患者;轨道,其围绕水平
平台定位;滑架,其可操作地联接至该轨道并被配置为沿轨道平移;以及机
器人臂,其可操作地联接至该滑架并通过该臂绕患者平移。 轨。 机械臂
被配置为在由平移托架提供的各种位置上对患者进行操作。 导轨为托架
提供了圆形的路径,例如U形路径。 该U形路径可包括第一支腿和第二支
腿,第一支腿长于第二支腿。 此外,该系统可以包括可操作地联接到轨道
的多个托架和多个机械臂。 而且,系统还可以包括中央基座,水平平台可
以相对于中央基座铰接,例如通过水平或垂直平移,旋转或倾斜。
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