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摘要(译)

本发明提供了一种手术机器人调整系统，通过在每个机械臂上均设置光
学靶镜，利用光学跟踪仪测量光学靶镜的位置和欧拉角，计算模块根据
上述测量值，计算获得光学靶镜之间的姿态映射关系，根据上述光学靶
镜之间的姿态映射关系，以及每个机械臂的手术器械臂与该机械臂上的
光学靶镜之间的姿态映射关系，计算出手术器械臂之间的姿态映射关
系。手术机器人根据手术器械臂之间的姿态映射关系，对相应的手术器
械臂进行位姿控制，提高了手术机器人的运动控制精度。
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