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   جراحي لاپاروسکوپي یکي از مصادیق جراحي با حداقل آسیب مي باشد که در حفره ي 
شکمي انجام مي شود. در این روش از دو یا سه شکاف کوچك ابزارهاي میله اي شکل 
جراحي و از شکاف دیگر دوربین یا لاپاروسکوپ وارد شکم شده و از طریق تصویر ایجاد 
شده در صفحه ي نمایشگر، عمل جراحي انجام مي شود. در این روش ربات دستیار جراح به 
عنوان فرد نگهدارنده ي لاپاروسکوپ ایفاي نقش کرده و ضمن نگهداري لنز حرکات مورد 

نیاز را طبق فرمان جراح به اجرا در مي  آورد.
   کنترل ربات با استفاده از فوت سوئیچ شش حالته قرارگرفته در زیر پاي جراح و یا با 
فرمان هاي صوتي خود جراح )بدون نیاز به آموزش اولیه( و در فاز توسعه به صورت خودکار 

با رهگیري ابزار جراحي انجام مي پذیرد.
     استفاده از حداقل تعداد درجات آزادي فعال ممکن )فقط سه عملگر( به منظور برطرف 
ساختن کلیه ي نیازهاي حرکتي در عمل لاپاروسکوپي و حذف مشکل چرخش زاویه ي 
قائم دید از جمله نوآوري هاي این طرح مي باشد. هم چنین توانایي مکانیزم در ورود به 
شکم از یك نقطه مشخص و انجام حرکات شعاعي- کروي دقیق که نیاز اصلي در این 

کاربرد مي باشد از جمله ویژگي هاي  منحصر بفرد مکانیزم ابداع  شده است.
   این ربات موسوم به ربولنز به صورت کاملاً عملیاتي و به منظور استفاده در اطاق عمل با 
رعایت شرایط استریل پذیري و تطابق با استانداردهاي مورد نیاز اطاق عمل ساخته شده 
و به کار گرفته شده  است. بر اساس گزارشات، استفاده از ربولنز مشکلاتي از قبیل عدم 
هماهنگي فرد کمك جراح با جراح اصلي و خستگي زود هنگام وي و در نتیجه لرزش 
دست و افزایش امکان اشتباه را برطرف کرده و باعث کاهش مدت زمان جراحي و در نتیجه 

خستگي جراح  مي شود.
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