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摘要(译)

一种用于超声成像下的柔性针转向的机器人系统。机器人用于通过操纵
针座来沿预定的弯曲轨迹操纵针。通过超声波传感器检测针尖位置，并
且针尖从预定针路径的跟踪误差被输入到控制器，该控制器基于针位置
以及针和组织特性来解决逆运动学。控制算法使用一种新方法通过分析
针尖前方区域的组织运动来检测组织的弹性。可以在针的模型上执行逆
运动学解决方案作为具有横向连接的虚拟弹簧的柔性梁，以模拟由组织
弹性施加的侧向力。该系统能够将针引导至组织内的目标，同时绕过禁
区。
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