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摘要(译)

本发明是一种主从式微创手术机器人系统的自适应滤波装置。包括震颤
行为自适应滤波装置、主操作手、位置采集模块、运动控制模块、从操
作手驱动模块、检测模块、从操作手、反馈模块和计算机控制系统组
成；所述震颤行为滤波装置实现滤除手术操作者手部震颤行为，最大限
度地还原手术期望操作信号，所述滤波装置中的主操作手驱动模块用于
驱动主操作手，通过位置采集模块采集主操作手的位置信号，由所述运
动控制模块来处理采集的位置信号，并控制电机来驱动从操作手来完成
手术的操作，最后通过反馈模块提供实时的图像反馈信息，形成一个闭
环微创手术机器人控制系统。本发明可以有效地滤除手部震颤行为，保
证了微创手术的高精度和可靠性。
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