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基于超声影像导航的肝癌消融机器人系统的误差传递 
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  Abstract  建立了基于超声影像导航的肝癌消融机器人系统误差传递模型．该系统主要由
超声影像设备、导航软件子系统、定位装置和穿刺机器人四个模块组成．机器人系统首先通
过三维超声重建、术前模型和术中实体的配准以及定位装置和机器人之间的坐标转换将肿瘤
的目标靶点转化到机器人坐标系中，然后再控制机器人运动到指定的靶点位置进行治疗．首
先分析上述流程，指出误差源．然后，利用齐次变换矩阵的微分矩阵建立靶点映射误差传递
模型，并通过仿真实验验证了靶点误差模型的正确性．最后，对系统进行了精度测试实验，
实验结果表明该系统的总体误差小于5 mm，满足消融治疗肝癌的需求，能有效地提高肝癌的
治疗效果．
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