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摘要(译)

本发明涉及一种机器人手术系统，所述系统采用手术器械(20)、机器人
(40)和机器人控制器(43)；所述机器人(40)在机器人(40)的坐标系统(42)
内相对于解剖区域(10)导引所述手术器械(20)；所述机器人控制器(43)基
于通到所述解剖区域(10)中的孔口(12)的在所述机器人(40)的所述坐标系
统(42)内的物理位置限定所述手术器械(20)在所述机器人(40)的所述坐标
系统(42)内的球形旋转的远程运动中心。限定所述远程运动中心由所述机
器人控制器(43)使用来指挥所述机器人(40)将所述手术器械(20)的所述远
程运动中心与通到所述解剖区域(10)中的所述孔口(12)对准，以用于使所
述手术器械(20)相对于通到所述解剖区域(10)中的所述孔口(12)球形地旋
转。
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