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摘要(译)

本申请提供一种机器人操纵器系统，用于操纵现有医疗器具，使其在医
疗过程到达目标区域内的理想位置。所述机器人操纵器系统包括，至少
一个能够接收操作员输入指令的控制单元(2)；至少一个机器人操纵器
(1)，其与所述控制单元(2)通信并响应所述操作者输入指令，所述机器人
操纵器(1)包括至少一个控制器，一个旋转机构，其与所述至少一个控制
器通信和绕着第一轴旋转，一个水平移动单元(8)，其与所述至少一个控
制器通信和沿第一路径移位，以及一个能够局部容置现有器具的偏转致
动器(6)，所述偏转致动器(6)与所述至少一个控制器通信和沿第二路径移
位；其中所述偏转机构沿所述第二路径的移位导致现有医疗器具的远端
偏转。
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