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摘要(译)

在机械微创外科手术中实现刀具跟踪的方法和系统。使用三角测量技术
或贝叶斯滤波器，从非内窥镜导出刀具状态信息和内窥镜导出刀具状态
信息中的两者或任意一个或者从非视觉导出刀具状态信息和视觉导出刀
具状态信息中的两者或任意一个，来确定刀具状态。所述非内窥镜导出
刀具状态信息从传感器数据中导出，所述传感器数据由与用来操纵刀具
的机构有关的传感器提供，或由能够检测从刀具发射或反射并指示其位
置的可识别信号的传感器提供，或由用来观测从身体延伸出的刀具的末
端的外部照相机提供。所述内窥镜导出刀具状态信息从图像数据中导
出，所述图像数据由插入在身体中以观测刀具的内窥镜提供。
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