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摘要(译)

本发明公开了一种用于手术机器人的主接口，所述主接口安装在用于控
制从动机器人的主动机器人上，所述从动机器人可以包括两个或多个机
器人臂，所述两个或多个机器人臂中的每个都安装有手术器械。所述主
接口可以包括：屏幕显示单元，所述屏幕显示单元配置为显示与从手术
内窥镜输入的画面信号对应的屏幕上图像；两个或多个臂操控单元，配
备所述两个或多个臂操控单元用于分别控制所述两个或多个机器人臂；
以及控制单元，所述控制单元配置为提供控制使得所述屏幕上图像根据
使用者的操控在预定方向上旋转或形成镜像，并且所述控制单元配置为
提供控制使得所述机器人臂的控制状况被更新，以便与旋转后的或形成
镜像的屏幕上图像一致。因此，可以根据外科医生的意图适当地控制在
手术监视器上的显示屏，以消除手术过程的非直观性。
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