
















专利名称(译) 用于将腹腔镜检查机器人的器械臂移动到相对于套管针的可预定的相对位置的方法
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摘要(译)

提出了一种用于将腹腔镜检查机器人的器械臂移动到相对于放置在患者
体内的套管针的可预定位置的方法。可以从患者外部定位的空间标记应
用于套管针。基于空间标记检测套管针的空间位置。从空间位置和相对
位置确定仪器臂的预期位置。检测仪器臂的实际位置。根据实际位置，
预期位置和误差最小化方法将仪器臂移动到预期位置。
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