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摘要(译)

根据在术前的三维图像组上制备的手术计划，用于执行机器人内窥镜外
科手术的系统和方法。该系统包括手术机器人，其坐标系与术中产生的
荧光镜图像的坐标系相关，通过使用具有不透射线标记的三维目标，以
预定方式附接到机器人或机器人所附着的另一元件，例如脊柱桥或附件
夹。机器人直接或间接地安装在患者的骨骼上，从而使骨骼的运动无
效，或者可以使用骨骼跟踪系统。通过比较两个图像集之间的解剖学特
征，术中荧光镜图像的坐标系可以与术前图像相关。该系统和方法使得
内窥镜能够由机器人沿着精确的计划路径引导，如外科医生所确定的。
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