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摘要(译)

本发明提供了一种用于识别至少一个外科手术过程的系统，包括：a。至
少一个可连接至所述至少一个手术工具的机器人操纵器； b。至少一个
成像装置，被配置为在手术环境的视野中实时提供至少一个图像； C。
与所述机器人操纵器和所述成像装置通信的处理器； d。可通信数据
库，其配置为（i）存储所述手术程序；所述至少一种外科手术的特征在
于至少存储了一项SP的至少一个空间位置； （ii）实时存储至少一个所
述物品中的至少一个所述空间位置SP物品；其中所述至少一个处理器被
配置为通过识别所述SP项目和所存储的SP之间的至少部分匹配来识别正
在执行的至少一项所述外科手术过程
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