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摘要(译)

提供了用于利用MRI图像和实时超声图像以引导和/或限制超声探头在适
当位置的移动以收集活检核心的系统和方法。获取实时超声图像并与术
前成像模态（例如MRI图像）融合，以提供前列腺的三维模型。多连杆
机器人臂设置有末端执行器和安装在其上的超声探头。传感器信息用于
跟踪相对于3D模型的超声探头位置。机器人手臂允许实施关于经直肠探
针尖端的虚拟远程运动中心（VRCM），用于医生触发的探针移动的可
调节顺应模式，机器人手臂的关节的限制性轨迹和用于静止成像的主动
锁定的前列腺。
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