




























专利名称(译) 一种椎骨运动半制约式脊柱手术机器人

公开(公告)号 CN106725858A 公开(公告)日 2017-05-31

申请号 CN201611147537.6 申请日 2016-12-13

[标]申请(专利权)人(译) 苏州点合医疗科技有限公司

申请(专利权)人(译) 苏州点合医疗科技有限公司

当前申请(专利权)人(译) 苏州点合医疗科技有限公司

[标]发明人 张春霖

发明人 张春霖

IPC分类号 A61B34/30 A61B17/56

CPC分类号 A61B2017/564

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本发明涉及一种椎骨运动半制约式脊柱手术机器人，包括有随动式固定
架，随动式固定架上安装有X轴位移机构、Y轴位移机构、Z轴位移机
构，X轴位移机构上连接有旋转机构及电机，Y轴位移机构上连接有旋转
机构及电机，Z轴位移机构上连接有旋转机构及电机，Y轴位移机构上还
安装有导向管及驱动机构、触针、测量针、穿刺组件、减压组件，各个
旋转机构及电机、导向管及驱动机构上连接有控制系统。拥有三轴调节
方式，有利于防止机器人与椎骨发生相对运动，减少或消除因椎骨运动
带来的机器人手术误差，从而提高手术精度。
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