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(54)实用新型名称

基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整

复机器人

(57)摘要

一种基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸

形整复机器人，包括：包括：主体支架以及设置于

其上的带有操作端的机械臂和带有3D打印定位

板的固定臂、机械臂控制器，其中：机械臂控制器

与机械臂相连，该机械臂为多自由度，电机控制

的机械臂；固定臂为三段式结构且由两枚万向活

动关节连接以提供六个自由度。本实用新型设计

小巧紧凑，尤其是相较于传统基于导航定位配准

的操作机器人，占用空间更小，在体积方面和临

床应用方面更有优势；使用万向锁定的固定臂以

实现施工部位和机械臂的刚性固定，3D打印固定

板实现配准定位，提高了操作的精准性。
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1.一种基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人，其特征在于，包括：主体支

架以及设置于其上的带有操作端的机械臂和带有3D打印定位板的固定臂、机械臂控制器，

其中：机械臂控制器与机械臂相连，该机械臂为多自由度，电机控制的机械臂；固定臂为三

段式结构且由两枚万向活动关节连接以提供六个自由度。

2.根据权利要求1所述的基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人，其特征

是，所述的机械臂控制器包括：处理器、三维重建器、路径规划器和机械配准及运动控制器，

其中：路径规划器与配准单元连接，根据配准的结果和所要运动轨迹，规划出执行器末端的

路径；处理器与路径规划器和运动控制器连接，根据路径规划的结果计算出所要下达的指

令，发送给运动控制器，运动控制器与处理器连接，根据指令信息控制机械臂的运动。

3.根据权利要求1所述的基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人，其特征

是，所述的机械臂与主体支架之间通过第一固定板固定，该第一固定板内进一步设有马达。

4.根据权利要求1所述的基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人，其特征

是，所述的操作端通过工具连接器与机械臂固定连接，包括：执行器或配准探针；所述的执

行器为切割或钻孔装置，包括：电动、气动、超声骨刀或激光刀。

5.根据权利要求1所述的基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人，其特征

是，所述的固定臂与主体支架之间通过第二固定板固定，该第二固定板内设有一枚万向活

动关节与固定臂相连。

6.根据权利要求1所述的基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人，其特征

是，所述的3D打印定位板与固定臂之间设有活动板。

7.根据权利要求1所述的基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人，其特征

是，所述的3D打印定位板包括：固位结构和连接结构，其中：固位结构上有三个不在同一直

线上的孔以使钛钉与颌面连接，连接结构与活动板刚性连接；所述的固位结构的形式包括：

基于牙固位、基于颅颌骨固位和基于牙和颅颌骨联合固位，其中：基于牙固位和基于牙和颅

颌骨联合固位是针对有牙患者，基于颅颌骨固位是针对无牙患者；所述的连接结构设有伸

出的翼部。
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基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人

技术领域

[0001] 本实用新型涉及的是一种医疗器械领域的技术，具体是一种基于3D打印技术的颅

颌面骨畸形自动整复的机器人。

背景技术

[0002] 现有操作机器人在颅颌面骨畸形过程中需要进行导航及术中跟踪，组成系统繁多

且结构复杂，需要有经验的人工操作。

实用新型内容

[0003] 本实用新型针对现有技术存在的上述不足，提出一种基于3D打印固定板定位的颅

颌面骨畸形整复机器人，利用3D打印固定板固定施工部位，机器人控制切割，提高了操作的

可靠性和准确性。

[0004] 本实用新型是通过以下技术方案实现的：

[0005] 本实用新型包括：主体支架以及设置于其上的带有操作端的机械臂和带有3D打印

定位板的固定臂、机械臂控制器，其中：机械臂控制器与机械臂相连，给机械臂发送控制信

号指令。通过目标配准，建立起实际目标物与3D模型中目标物的坐标映射关系。通过路径规

划，控制机械臂沿着预定的操作轨迹自动运行。

[0006] 所述的机械臂为自由度，电机控制的机械臂；固定臂为三段式结构且由两枚万向

活动关节连接以提供六个自由度。

[0007] 所述的操作端通过工具连接器与机械臂固定连接，该工具连接器为刚性的固定

圈。

[0008] 所述的执行器为微型的钻针，锯片或铣刀，适合于口腔内局限术野内的操作。

[0009] 所述的配准探针为微型的配准探针，适合于口腔内局限术野内的操作。

[0010] 所述的3D打印定位板与固定臂之间设有活动板。

[0011] 所述的3D打印定位板包括：固位结构和连接结构，其中：固位结构上有三个不在同

一直线上的孔以使钛钉与颌面连接，连接结构与活动板刚性连接。

[0012] 所述的机械臂控制器包括：处理器、三维重建器、路径规划器和机械配准及运动控

制器，其中：路径规划器与配准单元连接，根据配准的结果和所要运动轨迹，规划出执行器

末端的路径；处理器与路径规划器和运动控制器连接，根据路径规划的结果计算出所要下

达的指令，发送给运动控制器。运动控制器与处理器连接，根据指令信息控制机械臂的运

动。

[0013] 技术效果

[0014] 本实用新型用于颅颌面操作自动配准的3D打印导板，目标配准，自动切割；与现有

技术相比本实用新型设计小巧紧凑，尤其是相较于传统基于导航定位配准的操作机器人，

占用空间更小，在体积方面和临床应用方面更有优势；使用万向锁定的固定臂以实现施工

部位和机械臂的刚性固定，3D打印固定板实现配准定位，提高了操作的精准性；在操作过程
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中，只需要专家在3D模型中标注出需要切割的操作路线，具体切割任务便可由机器人自主

完成。

附图说明

[0015] 图1为本实施例的结构示意图；

[0016] 图2为主体支架的结构示意图；

[0017] 图3为机械臂的结构示意图；

[0018] 图4为固定臂的结构示意图；

[0019] 图中：主体支架1、机械臂2、固定臂3、3D打印定位板4、操控面板5、机械臂控制器6、

操作端7、万向活动关节8、第一固定板9、马达10、工具连接器11、第二固定板12、活动板13。

具体实施方式

[0020] 如图1和图2所示，本实施例包括：主体支架1、带有操作端7的机械臂2和带有3D打

印定位板4的固定臂3，以及操控面板5和机械臂控制器6，其中：机械臂2、固定臂3、操控面板

5和机械臂控制器6均设置于主体支架1上，操控面板5分别与机械臂2和固定臂3相连，机械

臂控制器6与机械臂2相连。

[0021] 如图3所示，所述的机械臂2为三段式结构且由两枚万向活动关节8连接以提供六

个自由度。

[0022] 所述的机械臂2与主体支架1之间通过第一固定板9固定，该第一固定板9内进一步

设有马达10。

[0023] 所述的操作端7通过工具连接器11与机械臂2固定连接，包括：执行器或配准探针。

[0024] 所述的执行器为切割或钻孔装置，包括：电动、气动、超声骨刀或激光刀。

[0025] 如图4所示，所述的固定臂3为三段式结构且由两枚万向活动关节8连接而成。

[0026] 所述的固定臂3与主体支架1之间通过第二固定板12固定，该第二固定板12内设有

一枚万向活动关节8与固定臂3相连。

[0027] 所述的3D打印定位板4与固定臂3之间设有活动板13。

[0028] 所述的3D打印定位板4包括：固位结构和连接结构，其中：固位结构上有三个不在

同一直线上的孔以使钛钉与颌面连接，连接结构与活动板13刚性连接。

[0029] 所述的连接结构设有伸出的翼部。

[0030] 所述的钛钉的钉帽上的中心作为配准标记点。

[0031] 本实用新型采用颅颌面操作自动配准的3D打印导板技术，使用万向锁定的固定臂

以实现施工部位和机械臂的刚性固定，3D打印固定板实现配准定位，提高了操作的精准性；

采用目标配准技术，自动切割，通过在3D模型中标注出需要切割的操作路线，具体切割任务

便可由机器人自主完成；与现有技术相比本实用新型设计小巧紧凑，尤其是相较于传统基

于导航定位配准的操作机器人，占用空间更小，在体积方面和临床应用方面更有优势。

[0032] 上述具体实施可由本领域技术人员在不背离本实用新型原理和宗旨的前提下以

不同的方式对其进行局部调整，本实用新型的保护范围以权利要求书为准且不由上述具体

实施所限，在其范围内的各个实现方案均受本实用新型之约束。
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图1
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图2
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图3
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图4
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摘要(译)

一种基于3D打印固定板定位的颅颌面骨畸形整复机器人，包括：包括：
主体支架以及设置于其上的带有操作端的机械臂和带有3D打印定位板的
固定臂、机械臂控制器，其中：机械臂控制器与机械臂相连，该机械臂
为多自由度，电机控制的机械臂；固定臂为三段式结构且由两枚万向活
动关节连接以提供六个自由度。本实用新型设计小巧紧凑，尤其是相较
于传统基于导航定位配准的操作机器人，占用空间更小，在体积方面和
临床应用方面更有优势；使用万向锁定的固定臂以实现施工部位和机械
臂的刚性固定，3D打印固定板实现配准定位，提高了操作的精准性。
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