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摘要(译)

本发明提供了一种用于自然腔道内窥镜手术的多通道同心管机器人装置
及其视觉伺服控制方法。其中，该装置包括：至少一个同心管视觉通
道，其由至少两个弹性管嵌套而成，且配置为在最内管的末端装有用于
视觉反馈的图像传感器；至少两个同心管操作通道，每个同心管操作通
道由至少两个弹性管嵌套而成，且配置为在最内管的末端装有用于执行
操作的手术器械；和驱动机构，其配置为分别驱动所述视觉通道和所述
操作通道的每个弹性管的线性运动和旋转运动。本发明还提供所述装置
基于视觉伺服的控制方法，可以同时对每个同心管通道的运动分别进行
独立控制，在微创手术中实现更精确地定位和导航。
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