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摘要(译)

一种手术系统包括具有主动操作模式和非主动模式两者的机器人、用于
支承手术工具的支承臂、以及用于依据来自至少一个状况传感器的信号
来确定人类操作员何时手动操纵支承臂或手术工具的立即去激活器。紧
接着该确定之后，立即去激活器将机器人去激活。支承臂包括用于增加
或减小支承臂的柔性的硬性增加器/硬性减少器。在非主动模式中，支承
臂的硬性可以被充分减小以在柔性的支承臂连接在机器人和手术工具之
间时允许人类操作员对将手术工具重定位到新位置中进行灵巧地控制。
此外，支承臂的硬性可以被充分增加用于实质上将它锁定为刚性的固定
形状，用于在机器人的主动模式中提供足够的刚性，以重定位刚性的支
承臂，用于重定位手术工具以执行由外科医生命令输入启动的预编程任
务。支承臂在机器人的主动模式和非主动模式中都是完全非主动的。
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