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(57)【要約】
【課題】患者載置用のテーブル回りのスペースを十分に
確保可能なロボット手術台を提供する。
【解決手段】患者載置用のテーブル８と、床ＦＬに固定
されるベース３と、一端がベース３に支持され、他端が
テーブル８を支持する多関節ロボットアーム２とを備え
たロボット手術台１を対象とする。多関節ロボットアー
ム２は、少なくとも６の関節を備えており、テーブル８
が所定位置に位置しているとき、テーブル８の下の空間
である収容空間内に収容された姿勢をとる。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　患者載置用のテーブルと、床に固定されるベースと、一端が前記ベースに支持され、他
端が前記テーブルを支持する多関節ロボットアームと、を備えたロボット手術台であって
、
　前記多関節ロボットアームは、少なくとも６の関節を備えており、前記テーブルが所定
位置に位置しているとき、前記テーブルの下の空間である収容空間内に収容された姿勢を
とることを特徴とする、ロボット手術台。
【請求項２】
　請求項１に記載のロボット手術台において、
　前記姿勢をとっているときの前記ロボットアームは、前記テーブルの幅方向と平行な方
向における寸法が前記テーブルの幅寸法以下であり、前記テーブルの長さ方向と平行な方
向における寸法が前記テーブルの長さ寸法以下であることを特徴とする、ロボット手術台
。
【請求項３】
　請求項１又は請求項２に記載のロボット手術台において、
　前記多関節ロボットアームは、少なくとも一部が前記収容空間内から水平方向へはみ出
した第２の姿勢をとることにより、前記テーブルを、前記所定位置から離れた第２の所定
位置へ移動させることを特徴とする、ロボット手術台。
【請求項４】
　請求項１から請求項３のいずれか１項に記載のロボット手術台において、
　前記少なくとも６の関節は、回転軸回りに回転可能な５つの関節を含むことを特徴とす
る、ロボット手術台。
【請求項５】
　請求項１から請求項３のいずれか１項に記載のロボット手術台において、
　前記少なくとも６の関節は、回転軸回りに回転可能な６つの関節を含むことを特徴とす
る、ロボット手術台。
【請求項６】
　請求項１から請求項３のいずれか１項に記載のロボット手術台において、
　前記少なくとも６の関節は、回転軸回りに回転可能な７つの関節を含むことを特徴とす
る、ロボット手術台。
【請求項７】
　請求項１から請求項５のいずれか１項に記載のロボット手術台において、
　前記少なくとも６の関節は、１または２のスライド移動可能な関節を含むことを特徴と
する、ロボット手術台。
【請求項８】
　請求項１から請求項７のいずれか１項に記載のロボット手術台において、
　前記少なくとも６の関節は、鉛直軸回りに回転可能な２つの関節と、水平軸回りに回転
可能な関節とを含むことを特徴とする、ロボット手術台。
【請求項９】
　請求項８に記載のロボット手術台において、
　前記少なくとも６の関節は、鉛直軸回りに回転可能な３つの関節を含むことを特徴とす
る、ロボット手術台。
【請求項１０】
　請求項８または請求項９に記載のロボット手術台において、
　前記多関節ロボットアームは、水平軸回りに回転可能な２つの関節を含むことを特徴と
する、ロボット手術台。
【請求項１１】
　請求項８に記載のロボット手術台において、
　前記多関節ロボットアームは、前記一端が前記ベースに前記鉛直軸回りに回転可能な関
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節を介して支持されていることを特徴とする、ロボット手術台。
【請求項１２】
　請求項１から請求項１１のいずれか１項に記載のロボット手術台において、
　前記多関節ロボットアームは、前記他端に、前記テーブルをスライド移動させるテーブ
ルスライド機構を有していることを特徴とする、ロボット手術台。
【請求項１３】
　請求項１から請求項１２のいずれか１項に記載のロボット手術台において、
　前記多関節ロボットアームは、前記テーブルにロール動作、ピッチ動作、及びヨー動作
をさせるように構成されていることを特徴とする、ロボット手術台。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、患者が載置されたテーブルを移動させるロボットアームを備えたロボット手
術台に関する。
【背景技術】
【０００２】
　ハイブリッド手術室における、術前、術中でのＸ線透視撮影装置による撮影により、手
術成績の向上が認められている。例えば特許文献１に開示される手術台２には、キャスタ
６が設けられている。医療従事者は、麻酔導入、手術、Ｘ線透視撮影等において手術台２
を押して移動させる。
【０００３】
　しかし、この手術台では、手術のために使用される各種周辺機器との干渉や各種周辺機
器の配管やケーブルに留意しながら患者の状態や安全に細心の注意を払って手術台を移動
させる必要がある。また、移動後に手術台が動かないようにするブレーキをかけ忘れてし
まうというヒューマンエラーが発生する場合がある。
【０００４】
　この点につき、特許文献２及び特許文献３では、ロボットアームによって患者を載置し
たテーブルを移動させる治療用放射線処置システムに関する技術が記載されている。この
技術を手術台に適用すれば、手術台を移動させる際に生じる上記の問題は解消できる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特開２０１３－１２６４５４号公報
【特許文献２】特表２００８－５３９９６３号公報
【特許文献３】特開２００９－１３１７１８号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　しかし、上記特許文献２及び特許文献３に開示される技術では、テーブルを移動させる
ロボットアームが大きいため、手術台周りのスペースが狭くなってしまい手術の際に医療
従事者の妨げになる。
【０００７】
　本発明は、上記課題を解決するためのものであり、その目的は、手術の際にロボットア
ームが医療従事者の妨げにならず、患者載置用のテーブル回りのスペースを十分に確保可
能なロボット手術台を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　上記目的を達成するための本発明のある局面に係るロボット手術台は、患者載置用のテ
ーブルと、床に固定されるベースと、一端が前記ベースに支持され、他端が前記テーブル
を支持する多関節ロボットアームと、を備えたロボット手術台であって、前記多関節ロボ
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ットアームは、少なくとも６の関節を備えており、前記テーブルが所定位置に位置してい
るとき、前記テーブルの下の空間である収容空間内に収容された姿勢をとる。
【０００９】
　この構成によれば、ロボットアームを適宜、動作させることにより、テーブルに載置さ
れた患者を所望の位置へ移動させることができる。こうすると、従来のように、キャスタ
ーが設けられた手術台を手動により移動させる必要がなくなるため、手術台の移動に伴う
周辺機器のケーブルの絡まり、手術台のブレーキのかけ忘れ、等の問題が解消される。す
なわち、この構成によれば、テーブルに載置された患者を、所望の位置へ安全に移動させ
ることができる。
【００１０】
　しかも、この構成によれば、ロボットアームは、テーブルが所定の位置である第１位置
に位置しているときに、テーブルの下の空間である収容空間内に収容された状態となる。
すなわち、この状態では、ロボットアームが収容空間内から水平方向における外側へはみ
出していない状態となっている。
【００１１】
　従って、この構成によれば、手術の際にロボットアームが医療従事者の妨げにならず、
患者載置用のテーブル回りのスペースを十分に確保可能なロボット手術台を提供できる。
【００１２】
　また、この構成によれば、ロボットアームの姿勢を変化させることで、テーブルを、第
１位置から離れた第２位置へ適切に移動させることができる。また、この構成によれば、
少なくとも６の関節を備えたロボットアームによって、テーブルの位置及び姿勢を自在に
調整することができる。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明によれば、患者載置用のテーブル回りのスペースを十分に確保可能なロボット手
術台を提供できる。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】第１の構成例に係るロボット手術台を模式的に示す側面図である。
【図２】ベース側可動部、第１スライド部、及び第１直動機構を底面側（床側）から視た
模式図である。
【図３】図３（Ａ）は、第１スライド部の内側から第１スライド部の幅方向一方側（第３
モータ、減速機等が設けられている側）を視た模式図であって、図３（Ｂ）は、第１スラ
イド部の内側から第１スライド部の幅方向他方側（第３モータ、減速機等が設けられてい
ない側）を見た模式図である。
【図４】ロボットアームが第１姿勢をとっているときの状態を側方から視た図であって、
図４（Ａ）はテーブルが最低位置に位置している状態を示す図、図４（Ｂ）はテーブルが
最低位置から少し上方へ上がっている状態を示す図、である。
【図５】ロボット手術台が設置された手術室を上方から視た模式図であって、患者が載置
されたテーブルが手術位置に位置している様子を示す図である。
【図６】ロボット手術台が設置された手術室を上方から視た模式図であって、テーブルが
手術位置から検査位置へ移動している最中の様子を示す図である。
【図７】ロボット手術台が設置された手術室を上方から視た模式図であって、患者が検査
位置に到達した状態を示す図である。
【図８】第２の構成例に係るロボット手術台の側面図であって、図８（Ａ）はテーブルが
最低位置から少し高い位置にある状態を示す図、図８（Ｂ）は、テーブルが最低位置にあ
る状態を示す図、である。
【図９】図８（Ａ）及び（Ｂ）に示すロボット手術台の一部を拡大して示す斜視図である
。
【図１０】第３の構成例に係るロボット手術台の側面図である。
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【図１１】第４の構成例に係るロボット手術台の側面図である。
【図１２】図１１に示すロボット手術台の一部を拡大して示す斜視図である。
【図１３】第５の構成例に係るロボット手術台の側面図である。
【図１４】図１３に示すパラレルリンク機構を模式的に示す斜視図である。
【図１５】第６の構成例に係るロボット手術台を模式的に示す斜視図である。
【図１６】図１５に示すロボット手術台の側面図であって、図１６（Ａ）は、ロボットア
ームが第２姿勢をとっているときの図、図１６（Ｂ）は、ロボットアームが第１姿勢をと
っているときの図、である。
【図１７】第７の構成例に係るロボット手術台の側面図であって、図１７（Ａ）は、ロボ
ットアームが第２姿勢をとっているときの図、図１７（Ｂ）は、ロボットアームが第１姿
勢をとっているときの図、である。
【図１８】他の構成例に係る平行リンク機構の構成を示す模式図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　医療現場においては様々な場面において安全性を保ちながら、効率的かつ精度の高い治
療・検査・測定などのために医療現場の改善の試みがなされている。本発明においては、
患者載置用のテーブルを、多自由度を有するロボットアームによって支持したロボット手
術台を医療現場に導入することにより、これらを促進することを提案する。
【００１６】
　本構成例、及び以下で説明する第２から第７の構成例に係るロボット手術台は、例えば
Ｘ線透視撮影装置によるＸ線撮影とその撮影結果に応じた手術とを同じ室内で行うハイブ
リット手術を行う際に、その機能を十分に発揮することができる。以下では、ロボット手
術台が上述のようなハイブリッド手術で用いられる例を挙げて説明する。
【００１７】
　（第１の構成例）
　図１は、本発明の第１の構成例に係るロボット手術台１の側面図である。ロボット手術
台１は、ロボットアーム２、ベース３、及びテーブル８を備えている。ロボット手術台１
では、多自由度（第１の構成例の場合、６自由度）を有するロボットアーム２の一端が、
ベース３に対して鉛直軸回りに回転自在に支持される一方、前記ロボットアーム２の他端
で、患者Ｐを載置するためのテーブル８が支持される。第１の構成例で使用されるテーブ
ル８としては、例えば一例として、長さ寸法が２１００ｍｍ、幅寸法が５００ｍｍのテー
ブルが用いられる。なお、本構成例、及び以下で説明する各構成例におけるロボットアー
ムの自由度には、ロボットアームとベースとの間の回転自由度も含まれる。
【００１８】
　なお、以下では、ロール軸を、テーブル８の長手方向と平行な方向に延びる軸、ピッチ
軸を、テーブル８の幅方向と平行な方向に延びる軸、ヨー軸を、ロール軸及びピッチ軸の
双方に直交する軸、として定義する。
【００１９】
　ベース３は、床ＦＬに固定される基台部分である。ベース３の内部には、詳しくは後述
する制御装置７が設けられている。なお、ベース３は床に埋め込むようにしてもよい。
【００２０】
　ロボットアーム２は、ベース側可動部９と、直線移動アセンブリ５と、リストアセンブ
リ６とを備えている。
【００２１】
　ベース側可動部９は、ベース３に対して第１軸Ａｘ１回りに回転可能となっている。ベ
ース側可動部９は、図１及び図２を参照して、鉛直方向から視て円板状に形成された基板
部９ａと、基板部９ａの上面に固定された一対の被案内部９ｂとを有している。ベース側
可動部９は、ロボットアーム２に含まれる第１モータ９ｃによって、ベース３に対してＤ
１方向に回転駆動される。
【００２２】
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　［直線移動アセンブリの構成］
　図２は、直線移動アセンブリ５が有する第１スライド部１０、及び第１直動機構１１を
底面側（床側）から視た模式図である。また、図３（Ａ）は、第１スライド部１０の内側
から第１スライド部１０の幅方向一方側（第３モータ２２、減速機２３等が設けられてい
る側）を視た模式図であって、図３（Ｂ）は、第１スライド部１０の内側から第１スライ
ド部１０の幅方向他方側（第３モータ２２、減速機２３等が設けられていない側）を見た
模式図である。なお、図２では、ベース側可動部９を２点鎖線で図示している。また、図
３（Ａ）及び図３（Ｂ）では、第２スライド部２０を２点鎖線で図示している。
【００２３】
　直線移動アセンブリ５は、鉛直方向に延びる第１軸Ａｘ１回り（Ｄ１方向）に回転可能
なように、ベース側可動部９を介してベース３に支持されている。直線移動アセンブリ５
は、図２及び図３を参照して、第１スライド部１０と、第１直動機構１１と、第２スライ
ド部２０と、第２直動機構２１とを備えている。第１スライド部１０は、上方に開口する
長方形状の略箱状に形成されている。
【００２４】
　第１スライド部１０は、水平方向に延びるように設けられていて、下側の部分がベース
側可動部９によって支持されている。第１スライド部１０は、ベース側可動部９に対して
、スライド部１０の長手方向（Ｄ２方向）に沿ってスライド移動可能である。第１スライ
ド部１０は、基板部９ａがスライド部１０の一端側（図１における右端側）に位置した状
態と、スライド部１０の長手方向中央部付近に位置した状態との間でスライド移動する。
【００２５】
　第１直動機構１１は、図２を参照して、第２モータ１２と、減速機１３と、ネジ軸１４
と、一対の軸受１５と、ナット部１６と、一対のレール１７とを有している。第１直動機
構１１では、第２モータ１２の出力軸の回転力が減速機１３によって減速された後、ネジ
軸１４に伝達される。そうすると、ネジ軸１４及びナット部１６等を備えたボールねじ機
構によって、ナット部１６と一体に形成された被案内部９ｂが、レール１７の長手方向に
沿ってスライド移動する。被案内部９ｂは基板部９ａに固定されているため、第１スライ
ド部１０は、第２モータ１２、減速機１３、軸受１５等とともに、基板部９ａに対してレ
ール１７の長手方向に沿ってスライド移動する。
【００２６】
　第２直動機構２１は、図３（Ａ）を参照して、第１スライド部１０の一方の側壁の内側
に、第３モータ２２と、減速機２３と、ネジ軸２４と、一対の軸受２５と、ナット部２６
と、被案内部２７ａと、レール２８ａとを有している。また、第２直動機構２１は、図３
（Ｂ）を参照して、第１スライド部１０の他方の側壁の内側に、被案内部２７ｂとレール
２８ｂとを有している。第２直動機構２１では、第３モータ２２の出力軸の回転力が減速
機２３によって減速された後、ネジ軸２４に伝達される。そうすると、ネジ軸２４及びナ
ット部２６等を備えたボールねじ機構によって、ナット部２６が固定された被案内部２７
ａが、レール２８ａに沿ってスライド移動する。これにより、被案内部２７ａに支持され
た第２スライド部２０が第１スライド部１０の長手方向に沿って（Ｄ３方向に沿って）ス
ライド移動する。また第２スライド部２０は、レール２８ａと平行に設けられたレール２
８ｂに沿ってスライド移動可能な被案内部２７ｂにも支持されている。これにより、第２
スライド部２０は、一対の被案内部２７ａ，２７ｂを介して一対のレール２８ａ，２８ｂ
に支持されるとともに、これら一対のレール２８ａ，２８ｂに沿ってスライド移動する。
【００２７】
　［リストアセンブリの構成］
　リストアセンブリ６は、図１を参照して、直線移動アセンブリ側可動部３０と、第５モ
ータ３１と、ロール可動部３２と、第６モータ３３と、ピッチ可動部３４と、第７モータ
３５とを備えている。
【００２８】
　直線移動アセンブリ側可動部３０は、リストアセンブリ６における最も直線移動アセン



(7) JP 2018-69048 A 2018.5.10

10

20

30

40

50

ブリ５側に設けられた可動部である。直線移動アセンブリ側可動部３０は、第１ジョイン
ト３６を介して第２スライド部２０に連結されていて、水平面に平行な方向であって且つ
第１スライド部１０の長手方向に直交する方向に延びる水平軸としての第２軸Ａｘ２回り
（Ｄ４方向）に回転可能である。すなわち、リストアセンブリ６は、第１ジョイント３６
を介して直線移動アセンブリ５に連結されている。直線移動アセンブリ側可動部３０は、
第１ジョイント３６に対応して設けられた第４モータ３７によって、第２軸Ａｘ２回りに
回転駆動される。
【００２９】
　ロール可動部３２は、第２ジョイント３８を介して直線移動アセンブリ側可動部３０に
連結されていて、前記第２軸Ａｘ２に直交する方向に延びる第３軸Ａｘ３回り（Ｄ５方向
）に回転可能である。ロール可動部３２は、第２ジョイント３８に対応して設けられた第
５モータ３１によって、第３軸Ａｘ３回りに回転駆動される。このようにロール可動部３
２が回転駆動されることで、テーブル８をロール軸回りに移動（ロール動作）させること
ができる。
【００３０】
　ピッチ可動部３４は、第３ジョイント３９を介してロール可動部３２に連結されていて
、第３軸Ａｘ３に直交する方向に延びる第４軸Ａｘ４回り（Ｄ６方向）に回転可能である
。ピッチ可動部３４は、第３ジョイント３９に対応して設けられた第６モータ３３によっ
て、第４軸Ａｘ４回りに回転駆動される。このようにピッチ可動部３４が回転駆動される
ことで、テーブル８をピッチ軸回りに移動（ピッチ動作）させることができる。
【００３１】
　第７モータ３５は、ピッチ可動部３４とテーブル８における長手方向一端側の部分との
間に設けられている。テーブル８は、この第７モータ３５によって、第４軸Ａｘ４に直交
する方向に延びる第５軸Ａｘ５回りに回転駆動される。これにより、テーブル８をヨー軸
回りに移動（ヨー動作）させることができる。
【００３２】
　以上説明したように、ロボットアーム２は、Ｄ１～Ｄ７方向へ回転可能又はスライド移
動可能なジョイントを備えている。しかし、Ｄ２方向及びＤ３方向は、同じ直線上でのス
ライド移動であるため、ロボットアーム２は、６自由度（５回転自由度及び１線形自由度
）を有している。また、ロボットアーム２が有するリストアセンブリ６は、テーブル８を
、Ｄ５方向（ロール方向）、Ｄ６方向（ピッチ方向）、Ｄ７方向（ヨー方向）へ回転可能
である。すなわち、リストアセンブリ６は、３自由度を有している。
【００３３】
　［各モータの構成］
　第１の構成例に係るロボット手術台１が有する各モータ９ｃ，１２，２２，３１，３３
，３５，３７は、無励磁作動形の電磁ブレーキ及び位置検出器を有するサーボモータで構
成されている。各モータによれば、各モータが駆動する各可動部が所定の位置及び姿勢と
なったことを位置検出器によって検出した後に電磁ブレーキを作動させることにより、ロ
ボットアーム２を所望の位置及び姿勢で維持することができる。なお、本構成例、及び以
下で説明する第２～第７の構成例に係るロボット手術台に用いられる各モータは、減速機
を介して各可動部を動作させる。
【００３４】
　なお、電動モータとしては、例えばサーボモータが用いられるが、これに限らず、その
他の電動モータであってもよい。また、位置検出器としては、例えばモータの回転角や方
向を検出するエンコーダが用いられるが、これに限らず、レゾルバ、ポテンショメータ等
が用いられてもよい。また、電磁ブレーキとしては、無励磁作動形の電磁ブレーキが好ま
しいが、これに限らず、励磁作動形の電磁ブレーキが用いられてもよい。
【００３５】
　以上のように構成されたロボット手術台１を用いれば、テーブル８上に載置された患者
Ｐを、所望の位置間で移動させることができる。具体的には、例えば一例として、テーブ
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ル８上に載置された患者Ｐの検査が行われる検査位置と、医師が患者Ｐに対して手術を行
う手術位置と、の間で移動させることができる。このようにロボット手術台１を用いて患
者Ｐを手術室内で移動させることにより、例えば、キャスター付きのテーブルにより患者
を移動させるのと比較して、患者に大きな振動を与えることなくテーブルをスムーズに移
動させることができる他、医療室の床上に多数存在する医療機器に付随するコード類や医
療器具に付随するチューブ類との絡まりやこれらを跨ぐことによるテーブルのがたつき回
避することができ、安全性と移動効率を高めることができる。
【００３６】
　［ロボット手術台の動作］
　図４（Ａ）及び図４（Ｂ）は、ともにロボットアーム２が第１姿勢をとっているときの
状態を側面から視た図であって、図４（Ａ）はテーブル８が最低位置（下降位置）に位置
している状態を示す図、図４（Ｂ）はテーブルが最低位置から上方へ上がっている状態（
上昇位置に位置している状態）を示す図、である。なお、最低位置とは、テーブル８がと
りうる床ＦＬを基準とした高さ位置のうち最も低い位置である。
【００３７】
　図４（Ａ）及び図４（Ｂ）を参照して、ロボットアーム２が第１姿勢をとっている状態
では、ロボットアーム２は、テーブル８の下の空間である収容空間Ｓ内に収容される。言
い換えれば、ロボットアーム２が第１姿勢をとっている状態では、ロボットアーム２は、
上方から視て、テーブル８に隠れて見えない状態となっている。この状態において、テー
ブル８は、第１位置に位置している。すなわち、第１位置とは、上方から視てロボットア
ーム２がテーブル８に隠れて見えない状態となっているときの位置である。なお、この第
１位置には、最低位置（下降位置）、及び最低位置からテーブル８が上昇した上昇位置、
の間の任意の位置が含まれる。ロボット手術台１では、テーブル８を第１位置に位置させ
つつ、各可動部（第２スライド部２０、直線移動アセンブリ側可動部３０等）を適宜駆動
させることにより、テーブル８を最低位置と上昇位置との間で上下動できる。そして、ロ
ボットアーム２の各可動部（第１スライド部１０、第２スライド部２０、直線移動アセン
ブリ側可動部３０等）が回転又はスライド移動して、ロボットアーム２の少なくとも一部
が収容空間Ｓから水平方向へはみ出した第２姿勢をとることにより、テーブル８が第１位
置から第２位置へ移動する。第２位置に位置している状態では、ロボットアーム２は、上
方から視て、テーブル８からはみ出して露出した状態となっている。すなわち、第２位置
とは、上方から視てロボットアーム２の少なくとも一部がテーブル８からはみ出して露出
しているときの位置である。
【００３８】
　本実施例に係るロボットアーム２に支持されたテーブル８を複数の位置の間で移動させ
る動作を図５～図７に説明する。
【００３９】
　図５～図７は、ロボット手術台１が設置された手術室を上方から視た模式図であって、
図５は、患者Ｐが載置されたテーブル８が第１位置に位置している様子を示す図、図６は
、テーブル８が第１位置から第２位置（検査位置）へ移動している最中の様子を示す図、
図７は、患者が検査位置に到達した状態を示す図、である。なお、図５におけるテーブル
８の位置は手術位置でもあり得、テーブル８が図７の検査位置から図５の位置まで各可動
部が逆方向に動いて元の第１位置（手術位置）に戻り、この手術位置において、検査直後
に検査結果を判断して医師が治療を行うことができる。なお、図５～図７では、検査装置
Ａとして、アンギオ検査に使用されるＸ線撮影装置を模式的に図示している。
【００４０】
　ロボットアーム２による各位置間でのテーブル８の移動は、例えば操作装置によって制
御装置７にテーブル８を所定の方向に移動させる指令を与え、ロボットアーム２の各可動
部を動かすことによって行うことができる。具体的には、ユーザが操作装置を用いて制御
装置７に移動指令を与えている間だけロボットアーム２はテーブル８の移動を行う。また
、手術位置および検査位置などの各位置を予め制御装置７に記憶させておけば、例えばユ
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ーザが操作装置を使って移動指令を制御装置に与えると、目標とする位置に移動するよう
に可動部が動作するので、目標とする位置へのテーブル８の移動をスムーズに行うことが
できる。さらに、目標位置と移動させたい経路上のいくつかの位置を指定しておくと、例
えばユーザが操作装置を使って制御装置７に移動指令を与えると、自動的に望む経路を辿
って目標位置に到達することができる。各位置を記録させるには、操作装置によってロボ
ットアーム２を実際に目標とする位置に移動させることによって直接的に記憶させてもよ
いし、ｘ，ｙ，ｚ座標を入力することによって指定してもよい。
【００４１】
　第１の構成例に係るロボット手術台１は、上述した第１姿勢及び第２姿勢をとることが
できる。ロボット手術台１では、ロボットアーム２の姿勢が第１姿勢から第２姿勢に変化
することにより、テーブル８を手術位置から検査位置へ移動させることができる。
【００４２】
　図５を参照して、ロボット手術台１は、手術位置に位置している状態では（すなわち、
第１姿勢をとった状態では）、テーブル８の幅方向と平行な方向におけるロボットアーム
２の寸法Ｗ２が、テーブル８の幅寸法Ｗ８以下（Ｗ２≦Ｗ８）になっていて、且つ、テー
ブル８の長さ方向と平行な方向におけるロボットアーム２の寸法Ｌ２が、テーブル８の長
さ寸法Ｌ８以下（Ｌ２≦Ｌ８）になっている。
【００４３】
　そして、図５を参照して、ロボット手術台１は、ロボット手術台１が設置された手術室
において、テーブル８が手術位置に位置している状態では（すなわち、第１姿勢をとった
状態では）、テーブル８の下の空間である収容空間Ｓ内にロボットアーム２が収容される
。これにより、検査後の患者Ｐに対して手術を行う際に、ロボットアーム２がテーブル８
の下に収容された状態となるため、テーブル８を囲む医療従事者Ｔがテーブル８近辺で作
業を行う際にロボットアーム２が邪魔になることがない。すなわち、医療従事者Ｔによる
患者への処置が必要な状態において、医療従事者Ｔとロボットアーム２との干渉を防止す
ることができる。また、ロボットアーム２によりテーブル８を手術位置から離れた検査位
置に移動させることができるので、ロボット手術台１を検査装置Ａがら離れた位置に設置
することができ、手術の際に検査装置Ａが医療従事者Ｔの邪魔になることを防止すること
ができる。
【００４４】
　一方、テーブル８に載置された患者Ｐを、検査位置まで移動させる際には、ロボットア
ーム２の各可動部が適切に駆動され、患者Ｐが検査位置まで搬送される。具体的には、図
５から図７を参照して、第１姿勢をとった状態のロボットアーム２において、患者Ｐの頭
部が検査装置Ａを向くようにベース側可動部９がベース３に対して回転し、且つ患者Ｐが
検査装置Ａ側へ搬送されるように、第１スライド部１０及び第２スライド部２０が検査装
置Ａ側へスライド移動する。これにより、図６に示す状態を経て、患者Ｐを検査装置Ａま
で搬送することができる（図７参照）。
【００４５】
　なお、患者Ｐを検査装置Ａまで搬送する際、上述したように、第１スライド部１０及び
第２スライド部２０が検査装置Ａ側へスライド移動する。具体的には、第１スライド部１
０が、ベース側可動部９に対して、第１スライド部１０の長手方向に沿ってスライド移動
し、第２スライド部２０が、第１スライド部１０に対して、第１スライド部１０の長手方
向に沿ってスライド移動する。すなわち、第１の構成例に係るロボット手術台では、患者
Ｐを検査装置Ａまで搬送する際に、テーブル８の下方に位置付けられているロボットアー
ム２が、テーブル８の移動方向に垂直な方向（図５から図７に示す例の場合、テーブル８
の幅方向）へ向かって大きくはみ出してしまうことがない。これにより、検査装置Ａへの
患者搬送時における、テーブル８周辺に位置する医療従事者Ｔとロボットアーム２との干
渉を防止できる。
【００４６】
　検査位置まで搬送された患者Ｐの位置を、検査装置Ａに対して微調整したい場合には、
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リストアセンブリ６が有する各可動部（直線移動アセンブリ側可動部３０、ロール可動部
３２、及びピッチ可動部３４等）を適宜、駆動させればよい。これにより、テーブル８の
高さ、及びロール方向、ピッチ方向、及びヨー方向への傾きを調整することができる。な
お、その際、直線移動アセンブリ５も動作させることにより、患者Ｐを検査装置Ａに対し
てより正確に位置合わせできる。
【００４７】
　そして、ロボット手術台１を用いて行われるハイブリッド手術では、患者Ｐの検査後、
テーブル８を再び手術位置まで移動させることにより、その検査結果に基づいて、同じ手
術室内で患者Ｐに対して手術を行うことができる。具体的には、テーブル８を検査位置ま
で搬送した状態のロボットアーム２において、ロボットアーム２の各可動部を適切に駆動
させることにより、テーブル８を手術位置に戻すことができる。このようにテーブル８が
手術位置に位置した状態では、ロボットアーム２がテーブル８の下の収容空間Ｓに収容さ
れた状態となる。すなわち、ロボットアーム２がテーブル８の下の収容空間Ｓから水平方
向外側へはみ出した状態とならず、医師が患者Ｐに手術を行う際にロボットアーム２が邪
魔にならない。よって、この手術位置では、医師が患者Ｐに対して自然な姿勢で手術を行
うことができる。
【００４８】
　ところで、手術では、医師が立った状態で（立位姿勢で）患者に対して手術を行うこと
もあり、或いは長時間に及ぶ手術では、医師が椅子に座った状態で（座位姿勢で）患者に
対して手術を行うこともある。本構成例に係るロボット手術台１では、手術位置において
各可動部を適切に駆動させることにより、医師の身長や医師の手術時の姿勢に応じてテー
ブル８の高さ位置を上昇位置と最低位置の間で任意に調整することができる。これにより
、本構成例によれば、使い勝手のよいロボット手術台を提供できる。
【００４９】
　そして、本構成例に係るロボット手術台１では、手術位置（上述した最低位置及び上昇
位置の間の任意の位置）において、テーブル８の高さ位置によらず、ロボットアーム２が
テーブル８の下の収容空間Ｓ内に収容された状態となる。すなわち、ロボット手術台１に
よれば、手術時における医師の姿勢（立位姿勢、座位姿勢）に合わせて適切な高さ位置に
上下動された状態におけるテーブル８の高さ位置によらず、ロボットアーム２をテーブル
８の下の収容空間Ｓ内に収容できる。
【００５０】
　なお、第１の構成例のテーブル８の高さ位置は、最も下げられた状態において、４５０
ｍｍ～６００ｍｍの範囲内に含まれることが好ましく、５００ｍｍ～６００ｍｍの範囲内
に含まれることがより好ましい。この高さは、術者が座った状態で患者に対して手術等の
処置を施しやすい高さである。また、テーブル８の高さ位置は、最も上げられた状態にお
いて、１０００ｍｍ～１５００ｍｍの範囲内に含まれるのが好ましい。ここで例示した１
０００ｍｍの高さは、一般的な検査装置で患者を検査する際に必要とされる高さである。
また、テーブル８の水平方向における可動範囲（テーブル８の長手方向の可動範囲）は、
１０００～２５００ｍｍであることが好ましい。テーブル８は、ベース側可動部９が回転
する鉛直軸を中心として、水平面におけるいずれの面内方向へも移動可能である。
【００５１】
　[効果]
　以上のように、第１の構成例に係るロボット手術台１によれば、ロボットアーム２を適
宜、動作させることにより、テーブル８に載置された患者Ｐを所望の位置へ移動させるこ
とができる。こうすると、従来のように、キャスターが設けられた手術台を手動により移
動させる必要がなくなるため、手術台の移動に伴う周辺機器のケーブルの絡まり、手術台
のブレーキのかけ忘れ、等の問題が解消される。すなわち、この構成によれば、テーブル
８に載置された患者Ｐを、所望の位置へ安全に移動させることができる。
【００５２】
　しかも、ロボット手術台１によれば、テーブル８が手術位置に位置しているときに、ロ
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ボットアーム２がテーブル８の下の空間である収容空間Ｓ内に収容された状態となる。す
なわち、この状態では、ロボットアーム２が収容空間Ｓ内から水平方向における外側へは
み出していない状態となっている。
【００５３】
　従って、ロボット手術台１によれば、患者載置用のテーブル８の回りのスペースを十分
に確保可能なロボット手術台を提供できる。
【００５４】
　また、ロボット手術台１によれば、直線移動アセンブリ５によって患者Ｐを水平方向へ
直線状に移動させることができる。ロボット手術台１によれば、患者Ｐが載置されたテー
ブル８をベース３から離れた位置へ移動させる際、テーブル８の下方に位置付けられてい
るロボットアーム２が、テーブル８の移動方向に垂直な方向へ向かって大きくはみ出して
しまうことがない。よって、この構成によれば、テーブル８を移動させる際に動作するロ
ボットアーム２とテーブル８周辺の医療従事者Ｔとの干渉を防止できる。
【００５５】
　また、ロボット手術台１によれば、直線移動アセンブリ５だけでなく、３つの自由度を
有するリストアセンブリ６によって、テーブル８に載置された患者Ｐの位置及び姿勢を調
整することができる。これにより、医療従事者Ｔによって処理が施される患者Ｐの位置及
び姿勢、或いは検査装置Ａに対する患者Ｐの位置及び姿勢を適切に調整することができる
。
【００５６】
　また、ロボット手術台１では、直線移動アセンブリ５がリストアセンブリ６を水平軸回
りに（図１を参照して、第２軸Ａｘ２回りに）回転するように支持している。この構成に
よれば、リストアセンブリ６を水平軸回りに回転させることにより、テーブル８の高さ位
置を適切に調整することができる。
【００５７】
　また、ロボット手術台１では、６つの自由度を有するロボットアーム２によって、テー
ブル８の位置及び姿勢を自在に調整することができる。
【００５８】
　また、ロボット手術台１では、テーブル８が手術位置に位置しているときには、ロボッ
トアーム２がテーブル８の下の収容空間Ｓ内に収容されるため、ロボットアーム２が邪魔
になることがない。これにより、医療従事者Ｔとしての医師は、テーブル８に近づいた状
態で、自然な姿勢で患者Ｐに対して手術を行うことができる。
【００５９】
　また、ロボット手術台１では、ロボットアーム２が第１姿勢をとっている状態において
、テーブルの幅方向と平行な方向におけるロボットアーム２の寸法がテーブルの幅寸法以
下となっていて、且つテーブルの長さ方向と平行な方向におけるロボットアーム２の寸法
がテーブルの長さ寸法以下となっている。これにより、ロボットアーム２を確実にテーブ
ル８の下のスペースである収容空間Ｓ内に収容することができる。
【００６０】
　また、ロボット手術台１では、テーブル８を第１位置に位置させつつ、テーブル８を下
降位置と上昇位置との間で移動させることができる。これにより、ロボットアーム２と医
療従事者Ｔとが干渉することなく、テーブル８の高さ位置を、医療従事者Ｔが患者Ｐに対
して処置を施しやすい位置に調整することができる。
【００６１】
　また、ロボット手術台１では、ロボットアーム２の姿勢が第１姿勢から第２姿勢へ変化
するように各可動部（第１スライド部１０、第２スライド部２０等）を移動させることで
、テーブル８をベース３から離れた検査位置へ適切に移動することができる。
【００６２】
　また、ロボット手術台１のように、２つのスライド部（第１スライド部１０及び第２ス
ライド部２０）を設けることで、ロボットアーム２の大型化を抑制しつつ、テーブル８を
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遠方まで移動させることが可能なロボット手術台を提供できる。
【００６３】
　また、ロボット手術台１によれば、リストアセンブリ６によってテーブル８をロール軸
、ピッチ軸、及びヨー軸回りに移動させることができるため（ロール動作、ピッチ動作、
ヨー動作できるため）、テーブル８を自在に移動させて患者Ｐを所望の姿勢に動かすこと
ができる。
【００６４】
　また、ロボット手術台１によれば、ロボットアーム２がテーブル８にロール動作、ピッ
チ動作、及びヨー動作をさせるように構成されているため、患者Ｐの姿勢を自在に調整す
ることができる。
【００６５】
　（第１の構成例の変形例）
　（１）第１の構成例に係るロボット手術台１の第１直動機構１１及び第２直動機構２１
は、いわゆるボールねじ構造を用いて構成されているが、これに限らず、第１スライド部
１０及び第２スライド部２０をスライド移動可能な構成であれば、どのような構成であっ
てもよい。例えば一例として、上述した直動機構として、ラックアンドピニオン構造を採
用してもよい。
【００６６】
　（２）第１の構成例に係るロボット手術台１としては、６自由度を有するロボット手術
台１を例に挙げて説明したが、これに限らず、ロボット手術台１の自由度は５であっても
よく、或いは７以上であってもよい。
【００６７】
　（３）本構成例では、テーブル８の長手方向における一端部をロボットアーム２で支持
する例を挙げて説明した。こうすると、テーブル８をより遠くの位置にまで移動できるた
めテーブル８の可動範囲を広げることができる。しかし、これに限らず、テーブル８の長
手方向中央部分をロボットアーム２で支持する構成としてもよい。これにより、ロボット
アームによるテーブル８の支持強度を高めることができる。
【００６８】
　（第２の構成例）
　図８は、本発明の第２の構成例に係るロボット手術台１ａの側面図であって、図８（Ａ
）は、テーブル８が最低位置から少し高い位置にある状態を示す図、図８（Ｂ）は、テー
ブル８が最低位置にある状態を示す図である。また、図９は、図８（Ａ）及び（Ｂ）に示
すロボット手術台１ａの一部（具体的には、詳しくは後述する平行リンク機構４５及びそ
の付近の部分）を拡大して示す斜視図である。ロボット手術台１ａは、ロボットアーム２
ａ、ベース３、及びテーブル８を備えている。ロボット手術台１ａでは、多自由度（第２
の構成例の場合、７自由度）を有するロボットアーム２ａの一端が、ベース３に対して鉛
直軸回りに回転自在に支持される一方、前記ロボットアーム２ａの他端で、患者載置用の
テーブル８が支持される。ベース３の構成は、第１の構成例のベース３の構成と同じであ
るため、説明を省略する。
【００６９】
　ロボットアーム２ａは、ベース側可動部４１と、直線移動アセンブリ５ａと、平行リン
ク機構４５と、リストアセンブリ６ａとを備えている。
【００７０】
　ベース側可動部４１は、水平方向に延びるように形成された部分であって、長手方向一
端側の下側部分が、ベース３に対して第１軸Ａｘ１回りに（Ｄ１方向に）回転可能なよう
に、ベース３に連結されている。ベース側可動部４１は、長手方向他端側の部分に、外側
に向かって開口する開口部４１ａを有している。
【００７１】
　［直線移動アセンブリの構成］
　直線移動アセンブリ５ａは、第１の構成例の場合と同様、鉛直方向に延びる第１軸Ａｘ
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１回りに回転可能なように、ベース側可動部４１を介してベース３に支持されている。直
線移動アセンブリ５ａは、ベース３とベース側可動部４１との間に設けられた、ロボット
アーム２に含まれる第１モータ４０によって、第１軸Ａｘ１回りに回転駆動される。直線
移動アセンブリ５は、図８を参照して、スライド部４２と、第２モータ４３ａ等を有する
直動機構４３と、を備えている。
【００７２】
　スライド部４２は、水平方向に細長い棒状に形成された部分であって、その長手方向が
ベース側可動部４１の長手方向に沿うように、その一端側の部分がベース側可動部４１に
収容されている。スライド部４２は、その他端側の部分が、ベース側可動部４１の開口部
４１ａから外側へ進出可能、且つベース側可動部４１内へ退避可能である。すなわち、ス
ライド部４２は、ベース側可動部４１の長手方向に沿ってスライド移動可能に設けられて
いる。スライド部４２は、スライド部４２とベース側可動部４１との間に設けられた直動
機構４３によってスライドされる。直動機構４３は、スライド部４２をベース側可動部４
１に対してスライド移動させることが可能な機構であればどのような機構であってもよい
。直動機構４３としては、例えば一例として、ボールねじ機構、或いはラックアンドピニ
オン機構を用いることができる。
【００７３】
　［平行リンク機構の構成］
　平行リンク機構４５は、直線移動アセンブリ５ａとリストアセンブリ６ａとを連結する
リンク機構である。平行リンク機構４５は、図９を参照して、４本のリンク部材４６と、
２つの第１連結軸４７ａと、２つの第２連結軸４７ｂとを有している。
【００７４】
　各リンク部材４６は、直線状に形成されている。各リンク部材４６の長さは、互いに同
じである。各リンク部材４６では、一端側の部分（下側の部分）が、第１連結軸４７ａを
介してスライド部４２に対して回転自在に連結されている一方、他端側の部分（上側の部
分）が、第２連結軸４７ｂを介して直線移動アセンブリ側可動部５２に対して回転自在に
連結されている。４つのリンク部材のうちの２本は、テーブル８の幅方向一方側に設けら
れ、残りの２本は、テーブル８の幅方向他方側に設けられている。４本のリンク部材４６
は、上側に設けられた２本の上側リンク部材４８と、下側に設けられた２本の下側リンク
部材４９とで構成されている。
【００７５】
　第１連結軸４７ａは、各リンク部材４６の下端部分をスライド部４２の先端部分に対し
て回転自在に連結する軸状の部分である。各第１連結軸４７ａは、各リンク部材４６をス
ライド部４２に対して連結した状態において、テーブル８の幅方向に沿って延びている。
【００７６】
　第２連結軸４７ｂは、各リンク部材４６の上端部分を、リストアセンブリ６ａの直線移
動アセンブリ側可動部５２に対して回転自在に連結する軸状の部分である。各第２連結軸
４７ｂは、各リンク部材４６を直線移動アセンブリ側可動部５２に対して連結した状態に
おいて、テーブル８の幅方向に沿って延びている。
【００７７】
　平行リンク機構４５では、図９を参照して、テーブル８の幅方向一方側に設けられてい
る２本のリンク部材４６と、テーブル８の幅方向他方側に設けられている２本のリンク部
材４６との間の距離ｄ４５は、ベース側可動部４１の幅寸法ｄ４１（テーブル８の幅方向
に平行な方向の寸法）よりも大きくなっている。これにより、リンク部材４６とベース側
可動部４１との干渉を防止できるため、テーブル８を低い位置まで下げることが可能とな
る（図８（Ｂ）参照）。
【００７８】
　平行リンク機構４５は、第３モータ５１によって駆動される。具体的には、第３モータ
５１は、例えば、下側リンク部材４９をスライド部４２に連結する第１連結軸４７ａに対
応する位置に設けられて、下側リンク部材４９を第１連結軸４７ａの中心軸Ａｘ２周りに
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（Ｄ３方向に）回転駆動させる。これにより、下側リンク部材４９が第１連結軸４７ａを
中心として揺動するため、下側リンク部材４９の上端部分に連結されたリストアセンブリ
６ａが上下動する。なお、下側リンク部材４９が第３モータ５１によって回転駆動させら
れるのに伴って、上側リンク部材４８も下側リンク部材４９に連動して動作する。これに
より、４本のリンク部材４６によって、リストアセンブリ６ａを下側からしっかりと支持
することができる。
【００７９】
　［リストアセンブリの構成］
　リストアセンブリ６ａは、直線移動アセンブリ側可動部５２と、第４モータ５３と、ヨ
ー可動部５４と、第５モータ５５と、ピッチ可動部５６と、第６モータ５７と、ロール可
動部５８と、テーブルスライド機構６３とを備えている。
【００８０】
　直線移動アセンブリ側可動部５２は、リストアセンブリ６ａにおける最も直線移動アセ
ンブリ５側に設けられた可動部である。直線移動アセンブリ側可動部５２は、テーブル８
の長手方向に沿う方向に延びるように設けられ、水平面に対して平行な姿勢を保つように
平行リンク機構４５に支持されている。直線移動アセンブリ側可動部５２は、Ｄ３方向に
回動する平行リンク機構４５によって揺動しながら上下方向に移動する。
【００８１】
　ヨー可動部５４は、第１ジョイント５９を介して直線移動アセンブリ側可動部５２に連
結されていて、鉛直方向に延びる第３軸Ａｘ３回りに（Ｄ４方向に）回転可能である。ヨ
ー可動部５４は、第１ジョイント５９に対応して設けられた第４モータ５３によって、第
３軸Ａｘ３回りに回転駆動される。このようにヨー可動部５４が回転駆動されることで、
テーブル８をヨー軸回りに移動させることができる。
【００８２】
　ピッチ可動部５６は、第２ジョイント６１を介してヨー可動部５４に連結されていて、
第３軸Ａｘ３に直交する方向に延びる第４軸Ａｘ４回りに（Ｄ５方向に）回転可能である
。ピッチ可動部５６は、第２ジョイント６１に対応して設けられた第５モータ５５によっ
て、前記第４軸Ａｘ４回りに回転駆動される。このようにピッチ可動部５６が回転駆動さ
れることで、テーブル８をピッチ軸回りに移動させることができる。
【００８３】
　ロール可動部５８は、第３ジョイント６２を介してピッチ可動部５６に連結されていて
、テーブル８の長手方向に沿って延びる第５軸Ａｘ５回りに（Ｄ６方向に）回転可能であ
る。ロール可動部５８は、第３ジョイント６２に対応して設けられた第６モータ５７によ
って、第５軸Ａｘ５回りに回転駆動される。このようにロール可動部５８が回転駆動され
ることで、テーブル８をロール軸回りに移動させることができる。
【００８４】
　［テーブルスライド機構の構成］
　テーブルスライド機構６３は、ロール可動部５８に対してテーブル８を該テーブル８の
長手方向に沿って（Ｄ７方向に沿って）スライド移動させるための機構である。すなわち
、テーブルスライド機構６３は、１つの線形自由度でテーブル８を移動させることができ
る。テーブルスライド機構６３は、モータ６３ａ等を用いて構成されている。テーブルス
ライド機構６３としては、例えばボールねじ機構、或いはラックアンドピニオン機構等が
採用される。テーブル８は、このテーブルスライド機構６３によって、スライド移動可能
に支持されている。
【００８５】
　なお、第２の構成例における各モータの構成については、第１の構成例の場合と同様で
あるため、その説明を省略する。本構成例でも、第１の構成例の場合と同様、各モータは
、減速機を介して各可動部を動作させる。
【００８６】
　以上説明したように、ロボットアーム２ａは、Ｄ１～Ｄ７方向へ回転可能又はスライド
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移動可能なジョイントを備えているため、７自由度（５回転自由度及び２線形自由度）を
有している。また、リストアセンブリ６ａは、図８を参照して、テーブル８を、Ｄ４方向
（ヨー方向）、Ｄ５方向（ピッチ方向）、Ｄ６方向（ロール方向）へ回転可能、且つＤ７
方向へスライド移動可能である。すなわち、リストアセンブリ６ａは、４自由度を有して
いる。
【００８７】
　以上のように構成されたロボット手術台１ａを用いれば、上述した第１の構成例の場合
と同様、テーブルを所定の目的位置まで正確に移動させることができるため、医療現場に
おける検査や治療の効率を格段に向上させることができ、且つ安全性、移動効率を高める
ことができる。
【００８８】
　［ロボット手術台の動作］
　本構成例に係るロボットアーム２ａによっても、可動範囲であればテーブルを複数の位
置の間を自由なルートで移動させることができるので、テーブルを第１の構成例で説明し
た図５～図７と同じ軌跡で検査装置等に移動させることができる。具体的には、テーブル
８の下の収容空間Ｓ内に収容されて第１姿勢をとっているロボットアーム２ａを第２姿勢
に変化させることにより、テーブル８を手術位置から検査位置へ移動させることができる
。或いは、第２姿勢をとっているロボットアーム２ａを第１姿勢に変化させることにより
、テーブル８を検査位置から手術位置へ移動させることができる。
【００８９】
　[効果]
　以上のように、第２の構成例に係るロボット手術台１ａによれば、第１の構成例の場合
と同様、テーブル８が手術位置に位置しているときにロボットアーム２ａがテーブル８の
下の空間である収容空間Ｓ内に収容された状態となるため、患者載置用のテーブル８の回
りのスペースを十分に確保可能なロボット手術台を提供できる。
【００９０】
　（第２の構成例の変形例）
　第２の構成例では、図８を参照して、リストアセンブリ６ａにおける直線移動アセンブ
リ側可動部５２側に設けられた可動部（ヨー可動部５４）をヨー方向へ（Ｄ４方向）へ回
転させることによりテーブル８をヨー方向へ回転させる例を挙げて説明したが、これに限
らない。具体的には、例えば一例として、リストアセンブリ６ａにおけるテーブル８側に
設けられた可動部（ロール可動部５８）とテーブルスライド機構６３との間にモータを設
け、このモータによってテーブル８をヨー方向へ回転させてもよい。
【００９１】
　（第３の構成例）
　図１０は、本発明の第３の構成例に係るロボット手術台１ｂの側面図である。ロボット
手術台１ｂは、ロボットアーム２ｂ、ベース３、及びテーブル８を備えている。ロボット
手術台１ｂでは、多自由度（第３の構成例の場合、７自由度）を有するロボットアーム２
ｂの一端が、ベース３に対して鉛直軸回りに回転自在に支持される一方、前記ロボットア
ーム２の他端で、患者載置用のテーブル８が支持される。ベース３の構成は、第１の構成
例のベース３の構成と同じであるため、説明を省略する。
【００９２】
　ロボットアーム２ｂは、ベース側可動部４１と、直線移動アセンブリ５ａと、リストア
センブリ６ｂとを備えている。これらのうち、ベース側可動部４１及び直線移動アセンブ
リ５ａの構成は、第２の構成例のベース側可動部４１及び直線移動アセンブリ５ａと同じ
であるため、説明を省略する。
【００９３】
　［リストアセンブリの構成］
　リストアセンブリ６ｂは、図１０を参照して、直線移動アセンブリ側可動部６５と、第
４モータ６６と、ロール可動部６７と、第５モータ６８と、ピッチ可動部６９と、第６モ
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ータ７０と、テーブルスライド機構６３とを備えている。これらのうち、テーブルスライ
ド機構６３の構成は、第２の構成例のテーブルスライド機構６３の構成と同じであるため
、その説明を省略する。
【００９４】
　直線移動アセンブリ側可動部６５は、リストアセンブリ６ｂにおける最も直線移動アセ
ンブリ５ａ側に設けられた可動部である。直線移動アセンブリ側可動部６５は、第１ジョ
イント７２を介してスライド部４２に連結されていて、水平面に沿う方向であってスライ
ド部４２の長手方向に直交する方向に延びる第２軸Ａｘ２回りに（Ｄ３方向に）回転可能
である。すなわち、リストアセンブリ６ｂは、第１ジョイント７２を介して直線移動アセ
ンブリ５ａに連結されている。直線移動アセンブリ側可動部６５は、第１ジョイント７２
に対応して設けられた第３モータ７３によって、第２軸Ａｘ２回りに回転駆動される。
【００９５】
　ロール可動部６７は、第２ジョイント７４を介して直線移動アセンブリ側可動部６５に
連結されていて、第２軸Ａｘ２に直交する方向に延びる第３軸Ａｘ３回り（Ｄ４方向）に
回転可能である。ロール可動部６７は、第２ジョイント７４に対応して設けられた第４モ
ータ６６によって、第３軸Ａｘ３回りに回転駆動される。このようにロール可動部６７が
回転駆動されることで、テーブル８をロール軸回りに移動させることができる。
【００９６】
　ピッチ可動部６９は、第３ジョイント７５を介してロール可動部６７に連結されていて
、第３軸Ａｘ３に直交する方向に延びる第４軸Ａｘ４回りに（Ｄ５方向に）回転可能であ
る。ピッチ可動部６９は、第３ジョイント７５に対応して設けられた第５モータ６８によ
って、第４軸Ａｘ４回りに回転駆動される。このようにピッチ可動部６９が回転駆動され
ることで、テーブル８をピッチ軸回りに移動させることができる。
【００９７】
　第６モータ７０は、ピッチ可動部６９とテーブルスライド機構６３における長手方向一
端側の部分との間に設けられている。テーブル８は、この第６モータ７０によって、第４
軸Ａｘ４に直交する方向に延びる第５軸Ａｘ５回りに回転駆動される。これにより、テー
ブル８をヨー軸回りに移動させることができる。
【００９８】
　なお、第３の構成例における各モータの構成については、第１の構成例の場合と同様で
あるため、その説明を省略する。本構成例でも、第１の構成例の場合と同様、各モータは
、減速機を介して各可動部を動作させる。
【００９９】
　以上説明したように、ロボットアーム２ｂは、Ｄ１～Ｄ７方向へ回転可能又はスライド
移動可能なジョイントを備えているため、７自由度（５回転自由度及び２線形自由度）を
有している。また、リストアセンブリ６ｂは、図１０を参照して、テーブル８を、Ｄ４方
向（ロール方向）、Ｄ５方向（ピッチ方向）、Ｄ６方向（ヨー方向）へ回転可能、且つＤ
７方向へスライド移動可能である。すなわち、リストアセンブリ６ｂは、４自由度を有し
ている。
【０１００】
　以上のように構成されたロボット手術台１ｂを用いれば、上述した第１及び第２の構成
例の場合と同様、テーブルを所定の目的位置まで正確に移動させることができるため、医
療現場における検査や治療の効率を格段に向上させることができ、且つ安全性、移動効率
を高めることができる。
【０１０１】
　［ロボット手術台の動作］
　本構成例に係るロボットアーム２ｂによっても、可動範囲であればテーブルを複数の位
置の間を自由なルートで移動させることができるので、テーブルを第１の構成例で説明し
た図５～図７と同じ軌跡で検査装置等に移動させることができる。具体的には、テーブル
８の下の収容空間Ｓ内に収容されて第１姿勢をとっているロボットアーム２ｂを第２姿勢
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に変化させることにより、テーブル８を手術位置から検査位置へ移動させることができる
。或いは、第２姿勢をとっているロボットアーム２ｂを第１姿勢に変化させることにより
、テーブル８を検査位置から手術位置へ移動させることができる。
【０１０２】
　［効果］
　以上のように、第３の構成例に係るロボット手術台１ｂによれば、第１及び第２の構成
例の場合と同様、テーブル８が第１位置に位置しているときにロボットアーム２ｂがテー
ブル８の下の空間である収容空間Ｓ内に収容された状態となるため、患者載置用のテーブ
ル８の回りのスペースを十分に確保可能なロボット手術台を提供できる。
【０１０３】
　（第４の構成例）
　図１１は、本発明の第４の構成例に係るロボット手術台１ｃの側面図である。また、図
１２は、図１１に示すロボット手術台１ｃの一部（具体的には、詳しくは後述する平行リ
ンク機構４５ａ及びその付近の部分）を拡大して示す斜視図である。ロボット手術台１ｃ
は、ロボットアーム２ｃ、ベース３、及びテーブル８を備えている。ロボット手術台１ｃ
では、多自由度（第４の構成例の場合、７自由度）を有するロボットアーム２ｃの一端が
、ベース３に対して鉛直軸回りに回転自在に支持される一方、前記ロボットアーム２の他
端で、患者載置用のテーブル８が支持される。ベース３の構成は、第１の構成例のベース
３の構成と同じであるため、説明を省略する。
【０１０４】
　ロボットアーム２ｃは、ベース側可動部４１と、直線移動アセンブリ５ａと、平行リン
ク機構４５ａと、リストアセンブリ６ｃとを備えている。これらのうち、ベース側可動部
４１及び直線移動アセンブリ５ａの構成は、第２の構成例のベース側可動部４１及び直線
移動アセンブリ５ａの構成と同じであるため、説明を省略する。
【０１０５】
　［平行リンク機構の構成］
　平行リンク機構４５ａは、直線移動アセンブリ５ａとリストアセンブリ６ｃとを連結す
るリンク機構である。平行リンク機構４５ａは、図１２に示すように、４本のリンク部材
７６と、２つの第１連結軸７７と、２つの第２連結軸７８とを有している。
【０１０６】
　各リンク部材７６は、直線状に形成されている。各リンク部材４６の長さは、互いに同
じである。各リンク部材７６では、一端側の部分（スライド部４２側の部分）が、第１連
結軸７７を介してスライド部４２に対して回転自在に連結されている一方、他端側の部分
（直線移動アセンブリ側可動部８１側の部分）が、第２連結軸７８を介して直線移動アセ
ンブリ側可動部８１に対して回転自在に連結されている。４つのリンク部材７６のうちの
２本は、テーブル８の幅方向一方側に設けられ、残りの２本は、テーブル８の幅方向他方
側に設けられている。４本のリンク部材７６は、上側に設けられた２本の上側リンク部材
７６ａと、下側に設けられた２本の下側リンク部材７６ｂとで構成されている。
【０１０７】
　平行リンク機構４５ａは、第３モータ７９によって駆動される。具体的には、第３モー
タ７９は、例えば、上下方向に２つ設けられた連結軸７７のうちの一方に対応する位置に
設けられていて、一方の（図１１における上側の）リンク部材７６を連結軸７７の中心軸
Ａｘ２回りに（Ｄ３方向に）回転駆動させる。これにより、上側のリンク部材７６が連結
軸７７を中心として揺動するため、リストアセンブリ６ｃが上下動する。なお、上側のリ
ンク部材７６が第３モータ７９によって回転駆動させられるのに伴って、下側のリンク部
材７６も上側のリンク部材７６に連動して動作する。
【０１０８】
　［リストアセンブリの構成］
　リストアセンブリ６ｃは、直線移動アセンブリ側可動部８１と、第４モータ８２と、ロ
ール可動部８３と、第５モータ８４と、ピッチ可動部８５と、第６モータ８６と、テーブ
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ルスライド機構６３を備えている。テーブルスライド機構６３の構成は、第２及び第３の
構成例のテーブルスライド機構６３と同じ構成のため、その説明を省略する。
【０１０９】
　直線移動アセンブリ側可動部８１は、リストアセンブリ６ｃにおける最も直線移動アセ
ンブリ５ａ側に設けられた可動部である。直線移動アセンブリ側可動部８１は、水平面に
対して平行な姿勢を保つように平行リンク機構４５ａに支持されている。直線移動アセン
ブリ側可動部８１は、平行リンク機構４５ａがＤ３方向に回転することにより、上下動す
る。
【０１１０】
　ロール可動部８３は、第１ジョイント８７を介して直線移動アセンブリ側可動部８１に
連結されていて、鉛直方向に延びる第３軸Ａｘ３回りに（Ｄ４方向に）回転可能である。
ロール可動部８３は、第１ジョイント８７に対応して設けられた第４モータ８２によって
、第３軸Ａｘ３回りに回転駆動される。なお、図１１において、詳しくは後述するピッチ
可動部８５をＤ５方向に回転させてテーブル８をピッチ方向に傾けた状態で、ロール可動
部８３をＤ４方向に回転させることで、テーブル８をロール方向へ回転させることが可能
となる。
【０１１１】
　ピッチ可動部８５は、第２ジョイント８８を介してロール可動部８３に連結されていて
、第３軸Ａｘ３に直交する方向に延びる第４軸Ａｘ４回りに（Ｄ５方向に）回転可能であ
る。ピッチ可動部８５は、第２ジョイント８８に対応して設けられた第５モータ８４によ
って、第４軸Ａｘ４回りに回転駆動される。このようにピッチ可動部８５が回転駆動され
ることで、テーブル８をピッチ軸回りに移動させることができる。
【０１１２】
　第６モータ８６は、ピッチ可動部８５とテーブルスライド機構６３における長手方向一
端側の部分との間に設けられている。テーブル８は、この第６モータ８６によって、第４
軸Ａｘ４に直交する方向に延びる第５軸Ａｘ５回りに回転駆動される。これにより、テー
ブル８をヨー軸回りに移動させることができる。
【０１１３】
　なお、第４の構成例における各モータの構成については、第１の構成例の場合と同様で
あるため、その説明を省略する。本構成例でも、第１の構成例の場合と同様、各モータは
、減速機を介して各可動部を動作させる。
【０１１４】
　以上説明したように、ロボットアーム２ｃは、Ｄ１～Ｄ７方向へ回転可能又はスライド
移動可能なジョイントを備えているため、７自由度（５回転自由度及び２線形自由度）を
有している。また、リストアセンブリ６ｃは、テーブル８を、ロール方向、ピッチ方向、
ヨー方向へ回転可能、且つＤ７方向へスライド移動可能である。すなわち、リストアセン
ブリ６ｃは、４自由度を有している。
【０１１５】
　以上のように構成されたロボット手術台１ｃを用いれば、上述した第１から第３の構成
例の場合と同様、テーブルを所定の目的位置まで正確に移動させることができるため、医
療現場における検査や治療の効率を格段に向上させることができ、且つ安全性、移動効率
を高めることができる。
【０１１６】
　［ロボット手術台の動作］
　本構成例に係るロボットアーム２ｃによっても、可動範囲であればテーブルを複数の位
置の間を自由なルートで移動させることができるので、テーブルを第１の構成例で説明し
た図５～図７と同じ軌跡で検査装置等に移動させることができる。具体的には、テーブル
８の下の収容空間Ｓ内に収容されて第１姿勢をとっているロボットアーム２ｃを第２姿勢
に変化させることにより、テーブル８を手術位置から検査位置へ移動させることができる
。或いは、第２姿勢をとっているロボットアーム２ｃを第１姿勢に変化させることにより
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、テーブル８を検査位置から手術位置へ移動させることができる。
【０１１７】
　[効果]
　以上のように、第４の構成例に係るロボット手術台１ｃによれば、第１から第３の構成
例の場合と同様、テーブル８が手術位置に位置しているときにロボットアーム２ｃがテー
ブル８の下の空間である収容空間Ｓ内に収容された状態となるため、患者載置用のテーブ
ル８の回りのスペースを十分に確保可能なロボット手術台を提供できる。
【０１１８】
　（第５の構成例）
　図１３は、本発明の第５の構成例に係るロボット手術台１ｄの側面図である。ロボット
手術台１ｄは、ロボットアーム２ｄ、ベース３、及びテーブル８を備えている。ロボット
手術台１ｄでは、多自由度を有するロボットアーム２ｄの一端が、ベース３に対して鉛直
軸回りに回転自在に支持される一方、前記ロボットアーム２の他端で、患者載置用のテー
ブル８が支持される。ベース３の構成は、第１の構成例のベース３の構成と同じであるた
め、説明を省略する。
【０１１９】
　ロボットアーム２ｄは、ベース側可動部４１と、直線移動アセンブリ５ａと、平行リン
ク機構４５ａと、リストアセンブリ６ｄとを備えている。第５の構成例に係るロボット手
術台１ｄは、第４の構成例に係るロボット手術台１ｃと比べて、リストアセンブリの構成
が異なる。以下では、リストアセンブリ６ｄの構成について主に説明し、それ以外の構成
については説明を省略する。
【０１２０】
　［リストアセンブリの構成］
　リストアセンブリ６ｄは、直線移動アセンブリ側可動部８１と、第４モータ８９と、パ
ラレルリンク機構９０と、テーブルスライド機構６３とを備えている。これらのうち、直
線移動アセンブリ側可動部８１及びテーブルスライド機構６３の構成は、第４の構成例に
おけるそれらの構成と同じであるため、その説明を省略する。
【０１２１】
　第４モータ８９は、直線移動アセンブリ側可動部８１における上側の部分と、詳しくは
後述するパラレルリンク機構９０との間に設けられている。第４モータ８９は、パラレル
リンク機構９０を、鉛直軸方向に延びる第３軸Ａｘ３回りに（Ｄ４方向に）回転駆動させ
る。これにより、テーブル８をヨー軸回りに移動させることができる。
【０１２２】
　図１４は、パラレルリンク機構９０を模式的に示す斜視図である。本構成例のパラレル
リンク機構９０は、いわゆるスチュワートプラットフォーム型のパラレルリンク機構９０
である。パラレルリンク機構９０は、基台部９１と、可動板９２と、６つのシリンダ９３
とを備えている。なお、図１３では、図面が煩雑になるのを避けるため、３つのシリンダ
９３のみを図示している。
【０１２３】
　基台部９１は、平板状に形成されている。基台部９１と直線移動アセンブリ側可動部８
１との間には、上述した第４モータ８９が設けられている。基台部９１は、第４モータ８
９によって、第３軸Ａｘ３回りに（Ｄ４方向に）回転駆動させられる。
【０１２４】
　可動板９２は、基台部９１と同様、平板状に形成されている。可動板９２は、テーブル
スライド機構６３を介して、テーブル８の背面側を支持している。
【０１２５】
　各シリンダ９３は、筒状に形成された筒部９４と、自在継手９５を介して筒部９４の底
部９４ａを基台部９１に接続する基台部側ロッド９６と、一端側の部分が筒部９４内に収
容されている一方、他方側の部分が自在継手９７を介して可動板９２に固定される進退ロ
ッド９８と、を備えている。なお、シリンダ９３としては、電動シリンダ、エアシリンダ
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、油圧シリンダ、いずれのタイプのシリンダが用いられてもよい。
【０１２６】
　パラレルリンク機構９０では、制御装置７からの指令に伴って、筒部９４に対する進退
ロッド９８の突出量が調整される。これにより、基台部９１に対する可動板９２の姿勢（
すなわち、テーブル８の姿勢）を調整することができる。本構成例のパラレルリンク機構
９０は、スチュワートプラットフォーム型のパラレルリンク機構である。すなわち、パラ
レルリンク機構９０では、進退ロッド９８の突出量が適宜、調整されることにより、可動
板９２、すなわちテーブル８を少なくともロール方向（Ｄ５方向）及びピッチ方向（Ｄ６
方向）へ移動させることができる。言い換えれば、パラレルリンク機構９０によれば、テ
ーブル８をロール動作及びピッチ動作させることができる。
【０１２７】
　なお、第５の構成例における各モータの構成については、第１の構成例の場合と同様で
あるため、その説明を省略する。本構成例でも、第１の構成例の場合と同様、各モータは
、減速機を介して各可動部を動作させる。
【０１２８】
　以上説明したように、ロボットアーム２ｄは、Ｄ１～Ｄ７方向へ移動可能である。また
、リストアセンブリ６ｄは、図１３を参照して、テーブル８を、少なくともＤ４方向（ロ
ール方向）、Ｄ５方向（ピッチ方向）、Ｄ６方向（ヨー方向）へ移動可能、且つＤ７方向
へスライド移動可能である。すなわち、リストアセンブリ６ｄは、４自由度を有している
。
【０１２９】
　以上のように構成されたロボット手術台１ｄを用いれば、上述した第１から第４の構成
例の場合と同様、テーブルを所定の目的位置まで正確に移動させることができるため、医
療現場における検査や治療の効率を格段に向上させることができ、且つ安全性、移動効率
を高めることができる。
【０１３０】
　［ロボット手術台の動作］
　本構成例に係るロボットアーム２ｄによっても、可動範囲であればテーブルを複数の位
置の間を自由なルートで移動させることができるので、テーブルを第１の構成例で説明し
た図５～図７と同じ軌跡で検査装置等に移動させることができる。具体的には、テーブル
８の下の収容空間Ｓ内に収容されて第１姿勢をとっているロボットアーム２ｄを第２姿勢
に変化させることにより、テーブル８を手術位置から検査位置へ移動させることができる
。或いは、第２姿勢をとっているロボットアーム２ｄを第１姿勢に変化させることにより
、テーブル８を検査位置から手術位置へ移動させることができる。
【０１３１】
　[効果]
　以上のように、第５の構成例に係るロボット手術台１ｄによれば、第１から第４の構成
例の場合と同様、テーブル８が手術位置に位置しているときにロボットアーム２ｄがテー
ブル８の下の空間である収容空間Ｓ内に収容された状態となるため、患者載置用のテーブ
ル８の回りのスペースを十分に確保可能なロボット手術台を提供できる。
【０１３２】
　また、ロボット手術台１ｄによれば、上述のように、リストアセンブリ６ｄにスチュワ
ートプラットフォーム型のパラレルリンク機構９０が採用されている。パラレルリンク機
構９０は、剛性面において優れた機構である。従って、第５の構成例に係るロボット手術
台１ｄによれば、移動時或いは術時等に患者Ｐに振動を与えにくいロボット手術台を提供
できる。
【０１３３】
　（第６の構成例）
　図１５は、本発明の第６の構成例に係るロボット手術台１ｅを模式的に示す斜視図であ
る。また、図１６は、図１５に示すロボット手術台１ｅの側面図であって、図１６（Ａ）
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は、ロボットアーム２ｅが第２姿勢をとっているときの図、図１６（Ｂ）は、ロボットア
ーム２ｅが第１姿勢をとっているときの図、である。ロボット手術台１ｅは、ロボットア
ーム２ｅ、ベース３、及びテーブル８を備えている。ロボット手術台１ｅでは、多自由度
（第６の構成例の場合、８自由度）を有するロボットアーム２ｅの一端が、ベース３に対
して鉛直軸回りに回転自在に支持される一方、前記ロボットアーム２ｅの他端で、患者載
置用のテーブル８が支持される。ベース３の構成は、第１の構成例のベース３の構成と同
じであるため、説明を省略する。なお、図１５では、テーブル８を２点鎖線で示している
。
【０１３４】
　ロボットアーム２ｅは、水平多関節アセンブリ１００と、平行リンク機構４５ｃと、リ
ストアセンブリ６ｅとを備えている。これらのうち、ベース３の構成は、第１の構成例の
ベース３の構成と同じであるため、その説明を省略する。
【０１３５】
　［水平多関節アセンブリの構成］
　水平多関節アセンブリ１００は、互いに対して垂直軸回りに回転可能な複数の可動部１
０２，１０４，１０６を有し、各可動部１０２，１０４，１０６が水平面に沿って回転す
ることにより、テーブル８を水平面に沿って移動することができる。
【０１３６】
　水平多関節アセンブリ１００は、第１モータ１０１と、第１可動部１０２と、第２モー
タ１０３と、第２可動部１０４と、第３モータ１０５と、第３可動部１０６とを備えてい
る。
【０１３７】
　第１可動部１０２は、上方から視てやや細長く上下方向に所定の厚みを有する板状に形
成されている。第１可動部１０２は、その一端１０２ａが第１ジョイント１０７を介して
ベース３に連結されていて、鉛直軸Ａｘ１回りに（Ｄ１方向に）回転可能である。すなわ
ち、第１可動部１０２の一端１０２ａは、鉛直軸Ａｘ１回りに回転可能なようにベース３
に支持されている。第１可動部１０２は、第１ジョイント１０７に対応して設けられた第
１モータ１０１によって、Ｄ１方向に回転駆動される。
【０１３８】
　第２可動部１０４は、上方から視てやや細長く上下方向に所定の厚みを有する板状に形
成されている。第２可動部１０４は、その一端１０４ａが第２ジョイント１０８を介して
第１可動部１０２の他端１０２ｂに連結されていて、第２鉛直軸Ａｘ６回りに（Ｄ２方向
に）回転可能である。すなわち、第２可動部１０４の一端１０４ａは、第２鉛直軸Ａｘ６

回りに回転可能なように、第１可動部１０２の他端１０２ｂに支持されている。第２可動
部１０４は、第２ジョイント１０８に対応して設けられた第２モータ１０３によって、Ｄ
２方向に回転駆動される。
【０１３９】
　第３可動部１０６は、上方から視てやや細長く上下方向に所定の厚みを有する板状に形
成されている。第３可動部１０６は、その一端１０６ａが第３ジョイント１０９を介して
第２可動部１０４の他端１０４ｂに連結されていて、第３鉛直軸Ａｘ７回りに（Ｄ３方向
に）回転可能である。すなわち、第３可動部１０６の一端１０６ａは、第３鉛直軸Ａｘ７

回りに回転可能なように、第２可動部１０４の他端１０４ｂに支持されている。第３可動
部１０６は、第３ジョイント１０９に対応して設けられた第３モータ１０５によって、Ｄ
３方向に回転駆動される。
【０１４０】
　［平行リンク機構の構成］
　平行リンク機構４５ｃは、水平多関節アセンブリ１００とリストアセンブリ６ｅとを連
結するリンク機構である。平行リンク機構４５ｃは、２本のリンク部材４６ｂを有してい
る。
【０１４１】
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　各リンク部材４６ｂは、所定の厚みを有する細長い板状に形成されている。各リンク部
材４６ｂの両端部のそれぞれは、連結軸を介して、第３可動部１０６の他端１０６ｂ及び
リストアセンブリ６ｅ（具体的には、リストアセンブリ６ｅのピッチ可動部１１２）のそ
れぞれに回転自在に連結されている。
【０１４２】
　平行リンク機構４５ｃは、第４モータ１１０によって駆動される。具体的には、第４モ
ータ１１０は、第３可動部１０６の他端１０６ｂに対応する位置に設けられていて、各リ
ンク部材４６ｂを連結軸回りに（Ｄ４方向に）回転駆動させる。これにより、平行リンク
機構４５ｃがＤ４方向に揺動するため、リストアセンブリ６ｅを上下動することが可能と
なる。
【０１４３】
　［リストアセンブリの構成］
　リストアセンブリ６ｅは、第５モータ１１１と、ピッチ可動部１１２と、第６モータ１
１３と、ロール可動部１１４と、第７モータ１１５と、テーブルスライド機構６３とを備
えている。テーブルスライド機構６３の構成は、上述した第２～第５の構成例の場合と同
様であるため、その説明を省略する。
【０１４４】
　ピッチ可動部１１２は、連結軸を介して各リンク部材４６ｂに連結されていて、図１５
におけるＤ５方向（ピッチ方向）に回転可能である。ピッチ可動部１１２は、連結軸に対
応して設けられた第５モータ１１１によって、Ｄ５方向に回転駆動される。
【０１４５】
　ロール可動部１１４は、第４ジョイント１１６を介してピッチ可動部１１２に連結され
ていて、図１５におけるＤ６方向（ロール方向）に回転可能である。ロール可動部１１４
は、第４ジョイント１１６に対応して設けられた第６モータ１１３によって、Ｄ６方向へ
回転駆動される。
【０１４６】
　第７モータ１１５は、ロール可動部１１４とテーブルスライド機構６３との間に設けら
れている。第７モータ１１５は、ロール可動部１１４に対してテーブル８をヨー方向（Ｄ
７方向）へ回転させるためのものである。
【０１４７】
　なお、第６の構成例における各モータの構成については、第１の構成例の場合と同様で
あるため、その説明を省略する。本構成例でも、第１の構成例の場合と同様、各モータは
、減速機を介して各可動部を動作させる。
【０１４８】
　以上説明したように、ロボットアーム２ｅは、Ｄ１～Ｄ８方向へ回転可能又はスライド
移動可能なジョイントを備えているため、８自由度（７回転自由度及び１線形自由度）を
有している。また、リストアセンブリ６ｅは、図１５を参照して、テーブル８を、Ｄ５方
向（ピッチ方向）、Ｄ６方向（ロール方向）、Ｄ７方向（ヨー方向）へ回転可能、且つＤ
８方向へスライド移動可能である。すなわち、リストアセンブリ６ｅは、４自由度を有し
ている。
【０１４９】
　以上のように構成されたロボット手術台１ｅを用いれば、上述した第１～第５の構成例
の場合と同様、テーブルを所定の目的位置まで正確に移動させることができるため、医療
現場における検査や治療の効率を格段に向上させることができ、且つ安全性、移動効率を
高めることができる。
【０１５０】
　［ロボット手術台の動作］
　本構成例に係るロボットアーム２ｅによっても、可動範囲であればテーブルを複数の位
置の間を自由なルートで移動させることができるので、テーブルを第１の構成例で説明し
た図５～図７と同じ軌跡で検査装置等に移動させることができる。具体的には、テーブル
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８の下の収容空間Ｓ内に収容されて第１姿勢をとっているロボットアーム２ｅを第２姿勢
に変化させることにより、テーブル８を手術位置から検査位置へ移動させることができる
。或いは、第２姿勢をとっているロボットアーム２ｅを第１姿勢に変化させることにより
、テーブル８を検査位置から手術位置へ移動させることができる。
【０１５１】
　[効果]
　以上のように、第６の構成例に係るロボット手術台１ｅによれば、第１から第５の構成
例の場合と同様、テーブル８が手術位置に位置しているときにロボットアーム２ｅがテー
ブル８の下の空間である収容空間Ｓ内に収容された状態となるため、患者載置用のテーブ
ル８の回りのスペースを十分に確保可能なロボット手術台を提供できる。
【０１５２】
　また、ロボット手術台１ｅのように、３つの可動部１０２，１０４，１０６を有する水
平多関節アセンブリ１００を設けることで、ロボットアーム２ｅの大型化を抑制しつつ、
水平面内におけるテーブル８の可動範囲を広げることができる。
【０１５３】
　（第６の構成例の変形例）
　第６の変形例に係るロボット手術台１ｅでは、ロボットアーム２ｅが有する第１可動部
１０２の形状として、上方から視て細長い形状を有する例を挙げて説明したが、これに限
らない。具体的には、例えば一例として、第１可動部の形状は、上方から視て円形状に形
成されていてもよい。この場合、例えば一例として、円形状の第１可動部の中心部分がベ
ース３に対して鉛直軸回りに回転可能に支持される。
【０１５４】
　（第７の構成例）
　図１７は、本発明の第７の構成例に係るロボット手術台１ｆの側面図であって、図１７
（Ａ）は、ロボットアーム２ｆが第２姿勢をとっているときの図、図１７（Ｂ）は、ロボ
ットアーム２ｆが第１姿勢をとっているときの図、である。ロボット手術台１ｆは、ロボ
ットアーム２ｆ、ベース３、及びテーブル８を備えている。ロボット手術台１ｆでは、多
自由度（第７の構成例の場合、７自由度）を有するロボットアーム２ｆの一端が、ベース
３に対して鉛直軸回りに回転自在に支持される一方、前記ロボットアーム２ｆの他端で、
患者載置用のテーブル８が支持される。ベース３の構成は、第１の構成例のベース３の構
成と同じであるため、説明を省略する。
【０１５５】
　ロボットアーム２ｆは、ベース側移動アセンブリ１２０と、平行リンク機構４５と、リ
ストアセンブリ６ｆとを備えている。
【０１５６】
　［ベース側移動アセンブリの構成］
　ベース側移動アセンブリ１２０は、該ベース側移動アセンブリ１２０が平行リンク機構
４５等を介して支持するテーブル８を移動させるためのものである。ベース側移動アセン
ブリ１２０は、第１モータ１２１と、第１可動部１２２と、第３モータ１２６と、第２可
動部１２７と、を備えている。
【０１５７】
　第１可動部１２２は、水平方向に延びる直線状に形成された部分であって、その長さが
伸縮するように構成されている。第１可動部１２２は、ベース側可動部１２３と、スライ
ド部１２４と、第２モータ１２５ａ等を有する直動機構１２５と、を備えている。
【０１５８】
　ベース側可動部１２３は、水平方向に延びるように形成された部分であって、長手方向
一端側の下側部分が、ベース３に対して鉛直軸Ａｘ１回りに（Ｄ１方向に）回転可能なよ
うに、ベース３に連結されている。ベース側可動部１２３は、長手方向他端側の部分に、
外側に向かって開口する開口部１２３ａを有している。ベース側可動部１２３は、第１モ
ータ１２１によって、Ｄ１方向に回転駆動される。
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【０１５９】
　スライド部１２４は、水平方向に細長い棒状に形成された部分であって、その長手方向
がベース側可動部１２３の長手方向に沿うように、その一端側の部分がベース側可動部１
２３に収容されている。スライド部１２４は、その他端側の部分が、ベース側可動部１２
３の開口部１２３ａから外側へ進出可能、且つベース側可動部１２３内へ退避可能である
。すなわち、スライド部１２４は、ベース側可動部１２３の長手方向に沿ってスライド移
動可能に設けられている。これにより、第１可動部１２２の水平方向における長さが伸縮
する。
【０１６０】
　直動機構１２５は、ベース側可動部１２３とスライド部１２４との間に設けられた機構
であって、ベース側可動部１２３に対してスライド部１２４をスライド移動可能に構成さ
れている。直動機構１２５は、スライド部１２４をベース側可動部１２３に対してスライ
ド移動させることが可能な機構であればどのような機構であってもよい。直動機構１２５
としては、例えば一例として、ボールねじ機構、或いはラックアンドピニオン機構を用い
ることができる。
【０１６１】
　第２可動部１２７は、水平方向に延びる直線状に形成された部分である。第２可動部１
２７は、その一端１２７ａが第１ジョイント１２８を介してスライド部１２４の先端部に
連結されていて、鉛直軸Ａｘ８回りに（Ｄ３方向に）回転可能である。第２可動部１２７
は、第１ジョイント１２８に対応して設けられた第３モータ１２６によって、Ｄ３方向に
回転駆動される。
【０１６２】
　平行リンク機構４５は、ベース側移動アセンブリ１２０とリストアセンブリ６ｆとを連
結するリンク機構である。平行リンク機構４５は、第４モータ１２９によって駆動される
。平行リンク機構４５は、連結対象がベース側移動アセンブリ１２０及びリストアセンブ
リ６ｆである点を除き、第２の構成例の平行リンク機構４５と構成が同じであるため、そ
の説明を省略する。
【０１６３】
　リストアセンブリ６ｆは、連結板１３１と、第５モータ１３２と、ピッチ可動部１３３
と、第６モータ１３４と、ロール可動部１３５と、テーブルスライド機構６３とを有して
いる。これらのうち、テーブルスライド機構６３の構成は、第２の構成例のテーブルスラ
イド機構６３の構成と同じであるため、その説明を省略する。
【０１６４】
　連結板１３１は、略矩形の板状に形成された部材であって、平行リンク機構４５とピッ
チ可動部１３３とを連結するためのものである。連結板１３１は、ピッチ可動部１３３の
幅方向（テーブル８の幅方向と平行な方向）両側に設けられている。各連結板１３１は、
平行リンク機構４５の第２連結軸４７ｂを介して各リンク部材４６に回転自在に連結され
ている一方、連結板１３１とピッチ可動部１３３との間に設けられた連結軸１３６を介し
て、ピッチ可動部１３３に回転自在に連結されている。すなわち、ピッチ可動部１３３は
、連結板１３１を介して平行リンク機構４５に揺動自在に連結されている。
【０１６５】
　ピッチ可動部１３３は、連結軸１３６を介して連結板１３１に連結されていて、水平方
向に延びる前記連結軸１３６回りに（ピッチ軸回りに、Ｄ５方向に）回転可能である。ピ
ッチ可動部１３３は、連結軸１３６に対応して設けられた第５モータ１３２によって、連
結軸１３６周りに回転駆動される。
【０１６６】
　ロール可動部１３５は、テーブルスライド機構６３を介してテーブル８の下側に取り付
けられた部分である。ロール可動部１３５は、第２ジョイント１３７を介してピッチ可動
部１３３に連結されていて、テーブル８の前後方向に沿って延びるロール軸回りに（Ｄ６
方向に）回転可能である。ロール可動部１３５は、第２ジョイント１３７に対応して設け
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られた第６モータ１３４によって、Ｄ６方向に回転駆動される。
【０１６７】
　なお、第７の構成例における各モータの構成については、第１の構成例の場合と同様で
あるため、その説明を省略する。本構成例でも、第１の構成例の場合と同様、各モータは
、減速機を介して各可動部を動作させる。
【０１６８】
　以上説明したように、ロボットアーム２ｆは、Ｄ１～Ｄ７方向へ回転可能又はスライド
移動可能なジョイントを備えているため、７自由度（５回転自由度及び２線形自由度）を
有している。またリストアセンブリ６ｆは、図１７を参照して、テーブル８を、Ｄ５方向
（ピッチ方向）及びＤ６方向（ロール方向）へ回転可能、且つＤ７方向へスライド移動可
能である。すなわち、リストアセンブリ６ｆは、３自由度を有している。
【０１６９】
　なお、本構成例に係るベース側移動アセンブリ１２０は、スライド部１２４がベース側
可動部１２３に対してＤ２方向にスライド移動可能なように構成されている。すなわち、
ベース側移動アセンブリは、直線移動アセンブリとしての機能を有している。また、ベー
ス側移動アセンブリ１２０は、第１可動部１２２がベース３に対して鉛直軸Ａｘ１回りに
回転自在に設けられ、且つ第２可動部１２７が鉛直軸Ａｘ８回りに回転自在に設けられて
いる。すなわち、ベース側移動アセンブリ１２０は、水平多関節アセンブリとしての機能
も有している。
【０１７０】
　以上のように構成されたロボット手術台１ｆを用いれば、上述した第１～第６の構成例
の場合と同様、テーブルを所定の目的位置まで正確に移動させることができるため、医療
現場における検査や治療の効率を格段に向上させることができ、且つ安全性、移動効率を
高めることができる。
【０１７１】
　［ロボット手術台の動作］
　本構成例に係るロボットアーム２ｆによっても、可動範囲であればテーブルを複数の位
置の間を自由なルートで移動させることができるので、テーブルを第１の構成例で説明し
た図５～図７と同じ軌跡で検査装置等に移動させることができる。具体的には、テーブル
８の下の収容空間Ｓ内に収容されて第１姿勢をとっているロボットアーム２ｆを第２姿勢
に変化させることにより、テーブル８を手術位置から検査位置へ移動させることができる
。或いは、第２姿勢をとっているロボットアーム２ｆを第１姿勢に変化させることにより
、テーブル８を検査位置から手術位置へ移動させることができる。
【０１７２】
　[効果]
　以上のように、第７の構成例に係るロボット手術台１ｆによれば、第１から第６の構成
例の場合と同様、テーブル８が第１位置に位置しているときにロボットアーム２ｆがテー
ブル８の下の空間である収容空間Ｓ内に収容された状態となるため、患者載置用のテーブ
ル８の回りのスペースを十分に確保可能なロボット手術台を提供できる。
【０１７３】
　また、ロボット手術台１ｆによれば、直線移動アセンブリ及び水平多関節アセンブリの
双方としての機能を有するベース側移動アセンブリ１２０を設けることで、ロボットアー
ム２ｆの大型化を抑制しつつ、水平面内におけるテーブル８の可動範囲を広げることがで
きる。
【０１７４】
　［各構成例に共通する特徴及び変形例］
　以下には、第１～第７の構成例全てに適用可能な追加の特徴及び変形例を記す。
【０１７５】
　（１）上述した各構成例の各モータは、位置検出器及び電磁ブレーキを備えている方が
好ましいが、この限りでなく、それらが備わっていない電動モータを用いてもよい。この



(26) JP 2018-69048 A 2018.5.10

10

20

30

40

50

場合、位置検出器及び電磁ブレーキを、電動モータの外部に設けることができる。また、
上述した各構成例では、各可動部を駆動する駆動源として電動モータを例示したが、これ
に限らず、電動モータ以外のアクチュエータが用いられてもよい。
【０１７６】
　（２）第１の構成例では、テーブルスライド機構を有さないロボット手術台１を例示し
、第２～第７の構成例では、テーブルスライド機構を有するロボット手術台１ａ～１ｆを
例示したが、これに限らず、各構成例におけるテーブルスライド機構６３の有無は、どち
らでもよい。しかしながら、各構成例にテーブルスライド機構６３を設けることで、水平
方向におけるテーブル８の可動範囲を広げることができる。また、上述した構成例では、
テーブルスライド機構６３にサーボモータを用いる例を挙げて説明したが、これに限らず
、手動でスライド移動可能なテーブルスライド機構を採用してもよい。
【０１７７】
　（３）ロボットアーム２～２ｆの自由度は、各構成例において例示したもの以外であっ
てもよい。
【０１７８】
　（４）上述した第１及び第３の構成例では、直線移動アセンブリとリストアセンブリと
が、水平方向に延びる軸と中心として回転可能なジョイントによって連結されている例を
挙げて説明したが、これに限らない。例えば、直線移動アセンブリが鉛直方向に延びる軸
に対して回転可能な可動部材を支持し、この可動部材がリストアセンブリを水平方向に延
びる軸に対して回転可能なジョイントを介して支持するようにされていてもよい。
【０１７９】
　（５）第１～第６の構成例に係るロボット手術台が有するリストアセンブリは、ロール
方向への回転自由度、ピッチ方向への回転自由度、及びヨー方向への回転自由度、という
３つの回転自由度を有しているが、これに限らない。リストアセンブリの自由度は、ロー
ル、ピッチ、ヨーの回転自由度のうちの２つと、線形自由度１つとを含む３自由度であっ
てもよい。
【０１８０】
　（６）第２，第４，及び第５の構成例に係るロボット手術台では、４本のリンク部材４
６，７６を有する平行リンク機構４５，４５ａを例に挙げて説明したが、これに限らず、
２本のリンク部材を有する平行リンク機構を構成してもよい。この２本のリンク部材を有
する平行リンク機構は、例えば一例として、図９におけるテーブル幅方向一方側に設けら
れた２本のリンク部材４６，４６を１本のリンク部材４６ａに置き換え、且つ、図９にお
けるテーブル幅方向他方側に設けられた２本のリンク部材４６，４６を１本のリンク部材
４６ａに置き換えたものである（図１８参照）。この平行リンク機構４５ｂでは、各リン
ク部材４６ａの一端部が第１連結軸４７ｃを介してスライド部４２に回転自在に連結され
ている一方、各リンク部材４６ａの他端部が第２連結軸４７ｄを介して直線移動アセンブ
リ側可動部５２に連結されている。リンク部材４６ａは、第１連結軸４７ｃに対応する位
置に設けられたモータ５０ａによってＤ３方向に回転駆動される。直線移動アセンブリ側
可動部５２は、第２連結軸４７ｄに対応する位置に設けられたモータ５０ｂによってＤ４
方向に回転駆動される。
【０１８１】
　（７）上述した各構成例が有するリストアセンブリの自由度は、各構成例で例示した数
に限定されるものではなく、少なくとも２以上であればよい。具体的には、例えば一例と
して、リストアセンブリは、ロール動作及びピッチ動作を行うように、２つの自由度を有
するようにし、ヨー動作は、ロボットアームにおけるリストアセンブリ以外の部分によっ
て行われるようにしても良い。更には、上述した各構成例では、リストアセンブリを有す
るロボットアームを例に挙げて説明したが、これに限らない。具体的には、本発明は、リ
ストアセンブリを有さないロボットアームに適用することもできる。
　（８）上述した各構成例においては、手術位置と検査位置との間のテーブルの移動につ
いて説明したが、これに限定されない。例えば、カテーテル治療を行う際には各構成例の
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ロボット手術台のテーブルが、治療位置と検査位置との間を移動するようにすればよい。
この場合、治療位置において、ロボットアームは第１姿勢をとり、テーブルの下の空間で
ある収容空間内に収容されるので、治療を行う医療従事者の邪魔にならない。
【０１８２】
　［他の治療等への適用］
　第１～第７の構成例で示したロボット手術台（場合によっては上述の共通の特徴を付加
したロボット手術台）は、アンギオ検査に使用されるＸ線撮影装置が導入されたハイブリ
ッド手術室のみならず、例えば、磁気共鳴断層撮影装置（ＭＲＩ）が導入されたハイブリ
ッド手術室に適用することもできる。
【符号の説明】
【０１８３】
　１，１ａ～１ｆ　　　　ロボット手術台
　２，２ａ～２ｆ　　　　ロボットアーム
　３　　　　　　　　　　ベース
　６，６ａ～６ｆ　　　　リストアセンブリ
　８　　　　　　　　　　テーブル
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