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摘要(译)

公开了一种用于为介入机器人产生针插入路径的装置，其通过插入针来
提供用于介入的针插入路径。该装置包括位于患者身上的患者侧光学工
具，用于显示患者部位之间的介入目标部位的位置，位于介入机器人上
的机器人侧光学工具，用于显示介入机器人的位置，以及针路径计算
器，被配置为跟踪患者侧光学工具和机器人侧光学工具的位置，以基于
患者侧光学工具的位置在患者侧光学工具的局部坐标系上执行空间配准
基于机器人侧光学工具的位置，设计机器人基座坐标系，并基于空间配
准的结果计算相对于机器人基座坐标系的针插入路径。
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