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摘要(译)

一种获取3D腹腔镜手眼矩阵的方法和装置，包括采集数据步骤、获取相
机坐标系坐标步骤、优化手眼矩阵步骤和获取手眼矩阵步骤。在本发明
的具体实施方式中，包括对手眼矩阵进行迭代优化，得到最优手眼矩
阵，根据所述最优手眼矩阵和姿态矩阵反投影得到相机坐标系下的三维
空间坐标，比较反投影到相机坐标系下的三维空间坐标和金标准数据，
若误差满足要求，最优手眼矩阵为最终结果，若误差不满足要求，转采
集数据步骤继续处理；本发明采用渐进式策略和优化算法迭代求得手眼
矩阵各个分量的值，在误差精度满足预先设置的阈值后即停止渐进迭代
过程，并输出最终的手眼校准变换结果，实现了自动、快速获取3D腹腔
镜手术导航系统手眼校准变换。
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