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摘要(译)

力感测表面扫描系统（20）采用扫描机器人（41）和表面扫描控制器
（50）。 扫描机器人（41）包括表面扫描末端执行器（43），该表面扫
描末端执行器（43）产生力感测数据，该数据指示表面扫描末端执行器
（43）施加到解剖器官的接触力。 在操作中，表面扫描控制器（50）通
过包括产生力感测数据的表面扫描末端执行器（43）的表面扫描末端执
行器（43）来控制解剖器官的表面扫描，并进一步构造术中体积 响应于
由表面扫描末端执行器（43）生成的力感测数据表示的解剖器官的模
型，该力指示数据指示了解剖器官的定义的表面变形偏移。
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