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摘要(译)

腹腔镜超声已被广泛用作手术助手，妇科和泌尿外科手术。将实时三维
（RT3D）超声应用于这些腹腔镜手术可以增加外科医生可用的信息，并
作为额外的术中指导工具。 RT3D与机器人手术的最新进展相结合，也
可以提高自动化程度和易用性。在一个非限制性示例性实施方案中，用
于RT3D的1cm直径探针已经用于腹腔镜用于犬的体内成像。该探头以5 
MHz的频率工作，用于对脾脏，肝脏和胆囊进行成像以及引导手术器
械。此外，测试了与该探头一起使用的体积扫描仪的3D测量系统作为机
器人线性运动系统的引导机制，以模拟RT3D /机器人手术整合的可行
性。使用利用3D腹腔镜超声装置获取的图像，通过扫描仪获取坐标并用
于将机器人控制的针朝向期望的体外目标以及死后犬中的目标。这些测
量的RMS误差使用光学对准为1.34mm，使用超声对准为0.76mm。
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