












































专利名称(译) 无标记跟踪机器人手术工具

公开(公告)号 US20150297313A1 公开(公告)日 2015-10-22

申请号 US14/651484 申请日 2013-12-13

[标]申请(专利权)人(译) 纽约市哥伦比亚大学理事会

申请(专利权)人(译) 哥伦比亚大学纽约市受托人

当前申请(专利权)人(译) 哥伦比亚大学纽约市受托人

[标]发明人 REITER AUSTIN
ALLEN PETER K

发明人 REITER, AUSTIN
ALLEN, PETER K.

IPC分类号 A61B19/00 A61B5/00

CPC分类号 A61B19/5244 A61B2019/5265 A61B5/7267 A61B19/2203 A61B1/00149 A61B34/20 A61B34/30 
A61B2034/2059 A61B2034/2065

优先权 61/737172 2012-12-14 US

外部链接  Espacenet USPTO

摘要(译)

用于机器人手术工具的三维无标记跟踪的外观学习系统，方法和计算机
产品。提供了一种外观学习方法，用于在腹腔镜序列中检测和跟踪手术
机器人工具。通过在低级地标特征上训练强大的视觉特征描述符，构建
了一个框架，用于融合机器人运动学和3D视觉观察，以便在不同类型的
环境中长时间跟踪手术工具。在具有不同整体外观的多种类型的多个工
具上启用三维跟踪。当前公开的主题适用于手术机器人系统，例如离体
和体内环境中的da Vinci？手术机器人。
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