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摘要(译)

描述了用于捕获患者体腔中的物体的方法。该方法包括将输尿管镜推进
到包含物体的空腔中。篮筐通过输尿管镜的工作通道前进。篮子在空腔
内打开并定位以包围物体。然后，两个动作同时执行。当篮子工具向前
推进时，篮子被折叠，使得当篮子围绕物体闭合时，物体保持在篮子
内，理想的是靠近篮子的中心。一旦物体被捕获，篮子就会缩回以将物
体移出腔体。此外，该过程可以通过使机器人手臂串联起来执行该方
法，其中一个或多个机器人手臂推进篮子工具或输尿管镜，另一个机器
人手臂塌陷篮筐。
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