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摘要(译)

一种方法在现场支气管镜检查或其他内窥镜手术期间为医师提供指导。
使用快速粗略跟踪步骤然后进行精细配准步骤来估计支气管镜的3D运
动。跟踪基于在多个连续支气管镜视频帧上找到一组对应的特征点，然
后估计支气管镜的新姿势。在优选实施例中，姿势估计基于旋转矩阵的
线性化。通过在当前支气管镜视频图像上给出一组对应点，并且将基于
CT的虚拟图像作为输入，相同的方法也可以用于手动登记。精细配准步
骤优选地是基于梯度的高斯 - 牛顿方法，其最大化支气管镜视频图像和
基于CT的虚拟图像之间的相关性。通过在循环中估计支气管镜的3D运动
来提供连续引导。由于深度图信息可用，因此可以通过解决3D-2D姿势
估计问题来完成跟踪。 3D-2D姿势估计问题比2D-2D姿势估计问题更受
约束，并且不受与计算基本矩阵相关联的限制。使用基于相关性的成本
而不是互信息作为注册成本，使得使用基于梯度的方法进行注册变得更
加简单。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/9936f7c2-d582-44d1-9d26-2d4f810990d8
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/037662494/publication/US2007015997A1?q=US2007015997A1
http://appft.uspto.gov/netacgi/nph-Parser?Sect1=PTO1&Sect2=HITOFF&d=PG01&p=1&u=%2Fnetahtml%2FPTO%2Fsrchnum.html&r=1&f=G&l=50&s1=%2220070015997%22.PGNR.&OS=DN/20070015997&RS=DN/20070015997

