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摘要(译)

一种内窥镜方法涉及：内窥镜(20)在内窥镜机器人(31)的控制下推进至身
体的解剖区域之内的目标位置，以及随着内窥镜(20)被内窥镜机器人(31)
推进至目标位置而生成解剖区域的多幅单目内窥镜图像(80)。为了避免或
检测内窥镜(20)与单目内窥镜图像(80)之内的对象(例如，膝盖的单目内
窥镜图像之内的韧带)的碰撞，该方法还涉及随着内窥镜(20)被内窥镜机
器人(31)推进至目标位置而生成内窥镜(20)与该对象之间的距离测量结
果，以及根据距离测量结果(81)重建单目内窥镜图像(80)之内的对象表面
的三维图像。
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