
长江INS-
智能机器人系统
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将虚拟现实技术融合入医疗相关领域具有非常重要的意义。

未来手术机器人结合虚拟现实技术可以使主刀医生在远程

操控的情况下完成手术，解决了医疗发展贫瘠地区的技术

问题。未来手术机器人的发展将会使外科医生间沟通交流

和合作变得畅通无阻，并使得全球医疗技术快速提高。

虚拟现实手术系统远 程 化

动力反馈的进一步研究开发可以推动人机交互系统的加快

完善。加入精密动作的动力反馈不但可以加强主刀医生的

操作精准度，还可以通过软件设置为医生提供手术提示和

报警，使手术机器人更为智能化。

人机交互系统 智 能 化

未来行业发展趋势

基础技术研究的代表性文献

医生在使用机器人手术时，器械在患者体内的驱动速度、

移动范围都需要更加精确地计算。未来的手术将更趋向个

性化，会按照不同患者体内的解剖图像来编辑手术的操作

流程，然后在后台发出手术操作指令后只需监控手术就能

完成。

工作空间分析与路径规划系统个 性 化

截骨时间缩短25%-35%
可降低手术费用
更小的创口
更短的学习曲线

文献核心结论 :



美国内布拉斯加州大学

哈尼·海德尔教授实验

室与西安交通大学第二

附属医院王坤正教授，

联合春立医疗开发了新

概念全膝关节置换手术

导航系统，推动了产、

学、研及医工结合的深

度融合。

通过骨科导航系统提高

手术精度已是手术微创

化、智能化和数字化时

代的必然趋势。

长江INS-智能机器人系统的研发 智能机器人骨科导航系统操作流程

系统前期开发中的价值考量

长江INS-智能机器人系统优点

精准性 智能性 多适应症 手术体验
更短的

学习曲线

充分体现了医生的价值、能够让医生有智能手术体验；

不存在机械手臂卡顿震颤，使手术更流畅安全可靠；

拓展空间大；

不存在术中变换主动工具位置，重新调机的问题；

智能的跟踪器设计，可进行多维空间安装，避免视角屏蔽；

是多适应症关节手术机器人系统设计，能够适应更多的手术场

景；

占用手术室空间最小，利于整体手术布局；

01. 
术前规划（1）

影像资料加载；

分割及3D模型的重建。

03. 
术后评估

术后使用MS Excel、MatLAB进行数据处理和统计分析。

   术前规划（2）

立线规划；

植入物规划。

   术中导航（2）

按标记点依次进行注册配准。

   术中导航（3）

手持工具截骨，实时配准跟踪。

02. 
术中导航（1）

固定跟踪器。（图示：智能的跟踪器设计）

人工智能技术的发展

人工智能的高速发展；

人工智能在医疗领域的应用；

导航及手术机器人在医疗领域的应用；

导航及手术机器人在骨科领域的应用；
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