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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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