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摘要(译)

在一个实施例中，机器人手术系统包括手持式操纵器，该手持式操纵器
构造成相对于骨骼在全局坐标系中手动移动，该手持式操纵器包括骨切
割工具，该骨切割工具包括末端执行器部分，框架组件和运动补偿组
件。可移动地连接到框架组件和骨切割工具。控制器可以可操作地连接
到操纵器并且配置成操作框架组件内的一个或多个致动器，以使运动补
偿组件相对于框架组件自动移动，以防止将放置端部执行器的骨切割工
具的异常运动。所述工具的一部分来自所需的骨切割包络，其至少部分
地基于骨的一个或多个图像，同时允许骨切割工具继续切割骨的一个或
多个部分。
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