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摘要(译)

公开了一种机器人辅助超声骨刀驱动系统，包括超声骨刀驱动系统，机
器人辅助手术系统和控制器，其中所述骨刀驱动系统包括用于将电能转
换为机械能的超声换能器以及用于递送的超声骨刀 骨骼的机械能； 机器
人辅助手术系统包括基座和安装在基座上的机器人臂，超声骨刀动力系
统可拆卸地连接到机器人臂的可移动端，并且该机器人臂用于控制空间
角度的位置 由超声骨刀动力系统的切割端施加的力和要切割的骨头上的
力; 所述控制器通信连接至所述超声骨刀动力系统，用于控制所述超声骨
刀动力系统的切割功率，其中，所述控制器基于剩余的切割厚度和骨头
的密度来控制所述超声骨刀动力系统的输出功率。 本发明的由机器人辅
助的超声骨刀供电的系统提高了整形外科手术，特别是微创整形外科手
术的系统的安全性和准确性。
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