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摘要(译)

本发明提供的是一种内镜操作手术机器人穿刺孔定位装置及定位方法。
它包括安装在机器人末端机械臂上的可伸缩式连杆，可伸缩式连杆的端
部安装微型CCD摄像头，机器人末端机械臂的下方安装有两个红光点状
光斑激光器，两个红光点状光斑激光器发出的光线在摄像头正下方光轴
上相交，红光点状光斑激光器和微型CCD摄像头与控制工业PC机相连。
本发明提高了穿刺孔标定精度；节省CCD摄像机等标定器件，避免仅利
用摄像机进行双目及多目标定时在三维重建过程中占用大量计算机系统
资源，导致系统工作缓慢，使穿刺孔标定过程迅速、准确，有利于降低
成本，便于产品开发和生产。
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