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摘要(译)

一种机器人引导系统采用了机器人单元（10）和控制单元（20）。所述
机器人单元（10）包括用于生成解剖区域内的血管树的手术中内窥镜图
像（14）的内窥镜（12）以及用于在解剖区域内移动所述内窥镜（12）
的机器人（11）。所述控制单元（20）包括内窥镜控制器（22），所述
内窥镜控制器（22）用于生成所述解剖区域内的内窥镜路径，其中，所
述内窥镜路径从所述血管树的手术中内窥镜图像（14）的图形表示到所
述血管树的手术前三维图像（44）的图形表示的匹配来导出。所述控制
单元（20）还包括机器人控制器（21），所述机器人控制器（21）用于
命令所述机器人（11）根据所述内窥镜路径在所述解剖区域内移动所述
内窥镜（12）。
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