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基于力反馈的脊柱外科机器人系统的设计与实现 
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  Abstract  本文针对脊柱椎管狭窄症减压手术中椎管壁磨削不安全这一问题，介绍一种基
于力反馈控制策略的脊柱外科机器人系统，包括监控磨削过程的检测子系统、完成磨削手术
操作的运动驱动子系统和再现磨削信息状况的控制显示子系统。利用脊柱磨削手术过程中磨
削力的变化特点，提出基于力反馈的脊柱外科机器人控制策略，辅助医生实现安全的脊柱手
术操作。最后通过仿真实验和模拟骨实验，验证了此基于力反馈控制策略的脊柱外科机器人
系统的可行性。
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