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(57) Resumo: SISTEMA ROBOTICO MEDICO A presente invengdo se refere a um sistema robético médico (10) para a
realizacdo de procedimentos médicos, compreendendo um robd manipulador (14) para o manuseio roboticamente assistido de
uminstrumento médico, em particular um instrumento de cirurgia laparoscopica (18). O robé manipulador (14) compreende uma
base (24); um bra¢o de manipulador (26) com uma parte essencialmente vertical (27) suportada pela base e com uma parte
essencialmente horizontal (29) suportada pela parte vertical (27); um pulso de manipulador (28) suportado pelo braco de
manipulador (26); e uma unidade executora (30) suportada pelo pulso de manipulador (28) e configurada para segurar um
instrumento médico. O braco de manipulador (26) tem uma configuragdo cineméticaPRP cilindrica para o posicionamento do
pulso de manipulador (28). Mais particularmente, a configuracdo cinematica PRP tem a seguinte seqiéncia de juntas: uma
primeira junta (JI) prisméatica (P) para variar a altura da parte vertical (27) ao fornecer um grau de liberdade transiacional ao longo
de um eixo essencialmente vertical, uma segunda junta (J2) de revolucédo (R) para variar o angulo rotacional entre a parte vertical
(27) e a parte horizontal (29) ao fornecer um grau de liberdade rotacional em torno de um eixo essencialmente vertical, e uma
terceira junta (J3) prismatica (P) para variar o alcance da parte horizontal (29) ao fornecer um grau de liberdade (...).
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