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摘要(译)

即使在为了变更作为内窥镜的目标的视野范围而使弯曲部较大地变动的
情况下，也缓和看漏患部或感到不舒服的问题的产生。医疗用系统的控
制方法包含如下步骤：切换指示步骤(S6)，接受设置在插入部的前端的
弯曲部的不同的两个控制状态的切换指示；角度差计算步骤(S13)，计算
在切换指示步骤(S6)中接受到切换指示的时刻的弯曲部的当前角度(θe)与
切换后的控制状态下的弯曲部的最终目标角度(θg)的角度差；目标计算步
骤(S4、S15)，在计算出的角度差超过规定的阈值(θth)的情况下，将比阈
值(θth)小的微小角度(Δθ)和当前角度(θe)相加来计算目标角度(θref)，在
角度差在阈值(θth)以下的情况下，将角度差与当前角度(θe)相加来计算
目标角度(θref)；以及驱动步骤，驱动弯曲部直到达到计算出的目标角度
(θref)。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/ff36b8ba-ab40-4800-8902-0a2ce51ef574
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/054008694/publication/CN106028902A?q=CN106028902A
http://epub.sipo.gov.cn/tdcdesc.action?strWhere=CN106028902A

