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摘要(译)

分体式微创手术机器人的手眼协调控制系统及方法，它涉及一种手眼协
调控制系统及方法，具体涉及一种分体式微创手术机器人的手眼协调控
制系统及方法。本发明为了解决现有微创手术机器人操控过程中经常会
发生手眼协调不一致的问题。本发明包括主控制台、第一持械臂、第二
持械臂、持镜臂、第一手术器械、腹腔镜和第二手术器械，主控制台上
设有3D显示系统、3D显示器、第一主操作手、第二主操作手、工控机和
工业路由器，腹腔镜安装在持镜臂的持镜端上。本发明属于医疗机器人
操控领域。
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