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摘要(译)

描述了一种机器人手术系统，其包括控制机器人臂的运动的控制系统。
机器人臂可以联接到工具组件，该工具组件包括定位在轴的远端处的末
端执行器。控制系统可以帮助控制末端执行器和与末端执行器相关联的
任何工具（例如，切割工具，钻孔工具，钳口等）的运动，例如用于切
割组织或控制组织中的张力。 。工具组件可包括一个或多个传感器，其
测量与机器人臂或末端执行器相关联的各种力或速度。控制系统可以收
集和监测这种感测到的力和速度，以确定和控制与机器人臂相关的一个
或多个适当的运动参数，从而控制组织的切割并防止不希望的组织切
割。此外，控制系统可以控制与一个以上机器人臂相关联的运动参数。
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