






































专利名称(译) 机械手装置和医疗设备系统

公开(公告)号 CN101422901B 公开(公告)日 2011-12-14

申请号 CN200810174942.6 申请日 2008-10-24

[标]申请(专利权)人(译) 奥林巴斯医疗株式会社
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当前申请(专利权)人(译) 奥林巴斯医疗株式会社

[标]发明人 梅本义孝
高桥和彦
野波徹绪

发明人 梅本义孝
高桥和彦
野波徹绪

IPC分类号 B25J1/00 A61B1/00 A61B17/00 A61B17/28 A61B17/32 A61B19/00 B25J9/10 B25J13/00

CPC分类号 A61B2017/00314 B25J9/16 A61B2019/2242 A61B2019/464 A61B19/5212 A61B19/2203 A61B2019
/2223 A61B2019/2238 A61B34/37 A61B34/30 A61B34/71 A61B90/361 A61B2034/306 A61B2090/064 
B25J9/1633 B25J9/1643

审查员(译) 方勇

优先权 2007282144 2007-10-30 JP

其他公开文献 CN101422901A

外部链接  Espacenet SIPO

摘要(译)

本发明提供进行高精度和高效性的驱动的具有多个关节的机械手装置和
具有所述机械手装置的医疗设备系统。本发明的机械手装置具有：机械
手，其具有多个关节；参数存储单元，其存储关节参数；轨迹输入单
元，其输入使机械手从当前位置和姿态移动到目标位置和姿态的轨迹来
作为轨迹规划；以及轨迹设定单元，其根据关节参数和轨迹规划来设定
关节角轨迹，轨迹设定单元根据关节的最大力量，来设定最少的驱动关
节数的关节角轨迹中的最大力量的关节角轨迹。
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