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(57)摘要

一种内视镜操控系统，包含一个机械臂单

元、一个内视镜单元及一个控制单元，该机械臂

单元包括一个能够受控制而移动的驱动部，及一

个连接并受该驱动部的带动而移动的扶持部，该

内视镜单元设置于该扶持部，并能够对多个操作

工具拍摄影像，该控制单元电连接该驱动部及该

内视镜单元，且内置一个对应所述操作工具于相

互组成姿态后的配置状态的工具特征数据库，及

一个对应该工具特征数据库的目标位置数据库，

并于该内视镜单元所拍摄的影像符合该工具特

征数据库内的资料时，驱使该驱动部带动该内视

镜单元移动，以使该内视镜单元接下来所拍摄到

的影像的中心点符合该目标位置数据库中相对

应所述操作工具的配置状态的位置。
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1.一种内视镜操控系统，应用于多个操作工具，该内视镜操控系统包含一个机械臂单

元，及一个设置于该机械臂单元的内视镜单元，其特征在于：该内视镜操控系统还包含一个

控制单元，该机械臂单元包括一个基座部、一个设置于该基座部并能够受控制而移动的驱

动部，及一个连接并受该驱动部的带动而移动的扶持部，该内视镜单元设置于该扶持部，并

能够对所述操作工具拍摄影像，该控制单元电连接该驱动部及该内视镜单元，且内置一个

对应所述操作工具于相互组成姿态后的配置状态的工具特征数据库，及一个对应该工具特

征数据库的目标位置数据库，并于该内视镜单元所拍摄的影像符合该工具特征数据库内的

资料时，驱使该驱动部带动该内视镜单元移动，以使该内视镜单元接下来所拍摄到的影像

的中心点符合该目标位置数据库中相对应所述操作工具的配置状态的位置。

2.根据权利要求1所述的内视镜操控系统，其特征在于：该工具特征数据库包括多个工

具姿态资料，该目标位置数据库包括多个对应所述工具姿态资料的目标点集合，每一个目

标点集合具有至少一个目标点，该控制单元于该内视镜单元所拍摄的影像符合其中一个工

具姿态资料时，驱使该驱动部带动该内视镜单元移动，以使该内视镜单元接下来所拍摄到

的影像的中心点符合相对应的目标点。

3.根据权利要求2所述的内视镜操控系统，其特征在于：每一个工具姿态资料是对应所

述操作工具的配置状态，所指所述操作工具的配置状态为所述操作工具相互交叠。

4.根据权利要求2所述的内视镜操控系统，其特征在于：每一个工具姿态资料是对应所

述操作工具的配置状态，每一个操作工具具有一个工作端，所述目标点的设定能够为所述

操作工具的交叠处、其中一个操作工具的工作端或一个预设位置。
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内视镜操控系统

技术领域

[0001] 本发明涉及一种操控系统，特别是涉及一种内视镜操控系统及操控内视镜的方

法。

背景技术

[0002] 现有的内视镜操控系统，如专利号码US20140228632A1所示，是用于手术房，且以

一个控制单元对一个内视镜单元所拍摄的影像进行识别后，驱使该内视镜单元移动，使该

影像的中心点能持续位于两支手术器械的工作端的中央处，进而方便观察所述工作端附近

的影像，然而，在手术中，两支手术器械的工作端会频繁的接近及远离，因此容易导致该内

视镜单元不断产生非使用者预期的移动，进而影响手术的进行。

发明内容

[0003] 本发明的目的是提供一种内视镜操控系统及操控内视镜的方法。

[0004] 本发明内视镜操控系统，应用于多个操作工具，该内视镜操控系统包含一个机械

臂单元、一个内视镜单元，及一个控制单元。

[0005] 该机械臂单元包括一个基座部、一个设置于该基座部并能够受控制而移动的驱动

部，及一个连接并受该驱动部的带动而移动的扶持部，该内视镜单元设置于该扶持部，并能

够对所述操作工具拍摄影像，该控制单元电连接该驱动部及该内视镜单元，且内置一个对

应所述操作工具于相互组成姿态后的配置状态的工具特征数据库，及一个对应该工具特征

数据库的目标位置数据库，并于该内视镜单元所拍摄的影像符合该工具特征数据库内的资

料时，驱使该驱动部带动该内视镜单元移动，以使该内视镜单元接下来所拍摄到的影像的

中心点符合该目标位置数据库中相对应所述操作工具的配置状态的位置。

[0006] 本发明所述内视镜操控系统，该工具特征数据库包括多个工具姿态资料，该目标

位置数据库包括多个对应所述工具姿态资料的目标点集合，每一个目标点集合具有至少一

个目标点，该控制单元于该内视镜单元所拍摄的影像符合其中一个工具姿态资料时，驱使

该驱动部带动该内视镜单元移动，以使该内视镜单元接下来所拍摄到的影像的中心点符合

相对应的目标点。

[0007] 本发明所述内视镜操控系统，每一个工具姿态资料是对应所述操作工具的配置状

态，所指所述操作工具的配置状态为所述操作工具相互交叠。

[0008] 本发明所述内视镜操控系统，每一个工具姿态资料是对应所述操作工具的配置状

态，每一个操作工具具有一个工作端，所述目标点的设定能够为所述操作工具的交叠处、其

中一个操作工具的工作端或一个预设位置。

[0009] 本发明的有益效果在于：通过该机械臂单元、该内视镜单元及该控制单元的设置，

使该内视镜单元所拍摄的影像于符合对应所述操作工具的相互组成姿态时，将影像的中心

点移动至符合该目标位置数据库的相对应位置。

[0010] 本发明操控内视镜的方法，应用于多个操作工具，该操控内视镜的方法先制备一
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个内视镜操控系统，该内视镜操控系统包括一个机械臂单元、一个内视镜单元，及一个控制

单元，该机械臂单元具有一个能够受控制而移动的驱动部，及一个连接并受该驱动部的带

动而移动的扶持部，该内视镜单元设置于该扶持部，该控制单元电连接该驱动部及该内视

镜单元，接着该内视镜单元对所述操作工具拍摄影像，该控制单元于该内视镜单元所拍摄

的影像符合一个工具特征数据库内的资料时，于一个对应该工具特征数据库的目标位置数

据库中取得一个相对应所述操作工具相互组成姿态后的配置状态的目标点集合，最后该控

制单元驱使该驱动部带动该内视镜单元移动，以使该内视镜单元接下来所拍摄到的影像的

中心点符合该目标点集合的位置。

[0011] 本发明的有益效果在于：通过该机械臂单元、该内视镜单元及该控制单元的设置，

使该内视镜单元所拍摄的影像于符合对应所述操作工具的相互组成姿态时，将影像的中心

点移动至符合该目标位置数据库的相对应位置。

附图说明

[0012] 图1是本发明内视镜操控系统及操控内视镜的方法的一个实施例的一个立体图；

[0013] 图2是该实施例的一个使用状态图，说明两个操作工具不交叠的状态；

[0014] 图3是该实施例的一个系统方块图；

[0015] 图4是该实施例的一个内视镜单元的拍摄影像，说明所述操作工具不交叠的状态；

[0016] 图5是一个类似于图4的视图，说明所述操作工具交叠的状态；

[0017] 图6是一个类似于图5的视图，说明该内视镜单元的拍摄影像的中心点移动至一个

目标点的状态；

[0018] 图7是该实施例的另一个使用状态图，说明所述操作工具交叠的状态。

具体实施方式

[0019] 下面结合附图及实施例对本发明进行详细说明。

[0020] 参阅图1、2、3，本发明内视镜操控系统及操控内视镜的方法的一个实施例，应用于

两个操作工具9，每一个操作工具9具有一个工作端91，该内视镜操控系统包含一个机械臂

单元2、一个内视镜单元3，及一个控制单元4。

[0021] 该机械臂单元2包括一个基座部21、一个设置于该基座部21并能够受控制而移动

的驱动部22，及一个连接并受该驱动部22的带动而移动的扶持部23。

[0022] 该内视镜单元3设置于该扶持部23，并能够对所述操作工具9拍摄影像。

[0023] 该控制单元4电连接该驱动部22及该内视镜单元3，且内置一个对应所述操作工具

9于相互组成姿态后的配置状态的工具特征数据库41，及一个对应该工具特征数据库41的

目标位置数据库42。

[0024] 该工具特征数据库41包括多个工具姿态资料411，该目标位置数据库42包括多个

对应所述工具姿态资料411的目标点集合421，每一个目标点集合421具有至少一个目标点

422。

[0025] 参阅图2、3、4，该控制单元4于该内视镜单元3所拍摄的影像符合该工具特征数据

库41内的其中一个工具姿态资料411时，驱使该驱动部22带动该内视镜单元3移动，以使该

内视镜单元3接下来所拍摄到的影像的中心点符合该目标位置数据库42中相对应所述操作
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工具9的配置状态的目标点422。

[0026] 于本实施例中，每一个工具姿态资料411是对应所述操作工具9于相互组成姿态后

的配置状态，所指所述操作工具9于相互组成姿态后的配置状态能够为所述操作工具9相互

交叠的状态，所述目标点422的设定能够为所述操作工具9的交叠处、其中一个操作工具9的

工作端91或一个预设位置。

[0027] 以下以一个具体实施态样进行说明，该内视镜操控系统是用于手术房中以对一个

病患7进行手术，其中所述操作工具9分别为一个由使用者8所使用的手术刀，该工具特征数

据库41中的其中一个工具姿态资料411是对应所述操作工具9为相互交叠的状态，而相对应

该工具姿态资料411的该目标点集合421只具有一个目标点422，该目标点422设定为所述操

作工具9的交叠处。

[0028] 在使用者8施行手术时，该内视镜单元3所拍摄的影像会于一个显示器5上显示，以

提供医疗人员参考使用。

[0029] 当使用者8所使用的所述操作工具9并未交叠时，该控制单元4判断该内视镜单元3

所拍摄的影像中并未出现符合该工具姿态资料411的特征，此时该控制单元4不会驱使该驱

动部22移动，因此该内视镜单元3所拍摄的影像不会改变位置。

[0030] 参阅图2、3、5，而当使用者8操作使所述操作工具9相互交叠时，此时该控制单元4

判断该内视镜单元3所拍摄的影像中已符合该工具姿态资料411的特征，因此驱使该驱动部

22带动该内视镜单元3移动，由于该目标点422是设定为所述操作工具9的交叠处，因此该内

视镜单元3就会被带动至使接下来所拍摄到的影像的中心点符合所述操作工具9的交叠处

(见图6、7)，如此就能清楚的对该目标点422进行观测，而方便医疗人员使用。

[0031] 以下简单说明该控制单元4在判断该内视镜单元3所拍摄的影像时的步骤，先将该

内视镜单元3所拍摄的影像进行色彩空间域转换及二值化影像处理，接着判断二值化后的

影像中是否有一个判断区域的轮廓面积大于一个对应所述操作工具9的预定阀值面积，若

无，则重新判断新的影像，若有，则将该判断区域认定为是所述操作工具9的影像位置，接着

计算该判断区域的四个端点，并以四个端点计算出相互交叉的两个直线段作为对应所述操

作工具9的参考线，最后就能依此计算出所述操作工具9的交叉点。

[0032] 参阅图2、3、6，由于该控制单元4是于该内视镜单元3所拍摄的影像中出现符合该

工具姿态资料411的特征才会控制驱使该驱动部22移动，且所述操作工具9的正常使用状态

往往都是不是相互组成姿态，因此以不常用的所述操作工具9的相互组成姿态作为驱使该

驱动部22移动的判断方式就能够避免该内视镜单元3的不当移动而干扰使用者工作。

[0033] 要说明的是，除了应用于手术房中，该内视镜操控系统也能应用于需要该内视镜

系统3进行拍摄影像的工业环境中。

[0034] 另外，在其它的实施态样中，该目标点集合421也能够具有数个目标点422，当该内

视镜单元3所拍摄的影像中已符合该工具姿态资料411的特征时，该控制单元4也能够驱使

该驱动部22带动该内视镜单元3依序移动，而使该内视镜单元3被带动至使接下来所拍摄到

的影像的中心点能依序于所述目标点422移动。

[0035] 综上所述，通过该机械臂单元2、该内视镜单元3及该控制单元4的设置，使该内视

镜单元3所拍摄的影像于符合对应所述操作工具9的相互组成姿态时，将影像的中心点移动

至符合该目标位置数据库42的相对应位置，所以确实能达成本发明的目的。
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图4
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