










































专利名称(译) 机器人控制的导管及其校准方法

公开(公告)号 US20080033284A1 公开(公告)日 2008-02-07

申请号 US11/843589 申请日 2007-08-22

[标]申请(专利权)人(译) HAUCK约翰

申请(专利权)人(译) HAUCK约翰

当前申请(专利权)人(译) HAUCK约翰

[标]发明人 HAUCK JOHN A

发明人 HAUCK, JOHN A.

IPC分类号 A61B5/00 A61B19/00 G01S15/00

CPC分类号 A61B1/0052 A61M25/0133 A61B5/7257 A61B19/22 A61B19/2203 A61B19/5244 A61B2017/003 
A61B2017/00699 A61B2017/00703 A61B2017/00725 A61B2017/22075 A61B2017/3409 A61B2019
/2211 A61B2019/2242 A61B2019/2276 A61B2019/5251 A61B2019/5253 A61B2560/0223 A61M25
/0105 A61B19/20 A61B5/042 A61B34/20 A61B34/30 A61B34/70 A61B34/71 A61B90/10 A61B2034
/2051 A61B2034/2053 A61B2034/301 A61B2034/742

其他公开文献 US8155910

外部链接  Espacenet USPTO

摘要(译)

一种校准机器人装置（例如心脏导管）的方法包括通过以振荡频率施加
振荡矢量来使装置在致动轴上振荡。在振荡的同时，周期性地测量设备
的位置以生成多个位置数据点，这些位置数据点可以表示设备相对于多
个测量轴的位置。然后使用诸如傅立叶变换算法的信号处理算法处理位
置数据点，以导出将设备的位置与致动轴的运动矢量相关联的传递函
数。传递函数可以被分解并表示为用于致动轴的校准矢量，其可以包括
沿着每个测量轴定向的一个或多个部件，包括零部件。可以对需要校准
的任何致动轴重复该过程。
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