




























































































































专利名称(译) 智能定位系统和用于其的方法
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外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

提供了用于自适应地且在术中配置在医疗程序期间使用的自动化臂的系
统和方法。自动化臂被配置成将自动化臂上的端部操纵装置定位和定向
成距目标所需的距离和取向。端部操纵装置可以是外部视频内窥镜，并
且目标可以是外科手术端口。端部操纵装置和目标的位置和取向可以被
连续地更新。臂的位置可以响应于使用者命令而被移动至新位置。自动
化臂可包括附接到带配重的框架的多关节臂。带配重的框架可包括塔架
和支撑梁。
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