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【57】申請專利範圍
1.　一種協作式手術規劃系統，包括：
一主機；

一分辨式人工智慧模組，電性連接該主機，配置以根據複數個電腦斷層影像形成複數個

器官分割影像；

一使用者導航介面，電性連接該主機，配置以顯示該些器官分割影像、一初步下針路

徑、複數個建議下針路徑與一最終下針路徑；以及

一生成式人工智慧模組，電性連接該主機，使得該主機將該使用者導航介面與該生成式

人工智慧模組連接，其中該生成式人工智慧模組配置以根據該些器官分割影像與該初步

下針路徑產生該些建議下針路徑並於該使用者導航介面顯示。

2.　如請求項 1所述之協作式手術規劃系統，其中該生成式人工智慧模組配置以根據該些建
議下針路徑於該使用者導航介面供選擇與調整，以產生該最終下針路徑。

3.　如請求項 1所述之協作式手術規劃系統，其中該生成式人工智慧模組包括一使用者輸入
單元，配置以在該些器官分割影像輸入一下針點、一目標點、複數個危險區域與一腫瘤。

4.　如請求項 3所述之協作式手術規劃系統，其中該生成式人工智慧模組更包括一任務單
元，配置以調整該初步下針路徑而產生該些建議下針路徑。

5.　如請求項 4所述之協作式手術規劃系統，其中該生成式人工智慧模組更包括一判斷單
元，配置以將該些建議下針路徑避開該些危險區域並將該目標點調整至該腫瘤的中心。

6.　如請求項 5所述之協作式手術規劃系統，其中該生成式人工智慧模組更包括一輸出單
元，配置以產生該些建議下針路徑的座標與圖像。

7.　如請求項 1所述之協作式手術規劃系統，更包括：
一視覺化模組，電性連接該生成式人工智慧模組，配置以接收該些電腦斷層影像、該些

建議下針路徑的座標與該最終下針路徑的座標。

8.　如請求項 1所述之協作式手術規劃系統，更包括：
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一電腦斷層重切面模組，電性連接該生成式人工智慧模組，配置以接收該些電腦斷層影

像並將該些器官分割影像傳送至該生成式人工智慧模組。

9.　如請求項 1所述之協作式手術規劃系統，更包括：
一訊息模組，電性連接該生成式人工智慧模組，配置以將語音訊息與打字訊息傳送至該

生成式人工智慧模組。

10.   如請求項 1所述之協作式手術規劃系統，更包括：
一機器人模組，電性連接該生成式人工智慧模組，配置以接收該生成式人工智慧模組的

命令，以操作具有穿刺針的機器人。

11.   一種協作式手術規劃系統的操作方法，包括：
使用一分辨式人工智慧模組獲得複數個電腦斷層影像；

根據該些電腦斷層影像在一使用者導航介面設定一初步下針路徑；

該分辨式人工智慧模組根據該些電腦斷層影像形成複數個器官分割影像；

使用一生成式人工智慧模組根據該初步下針路徑與該些器官分割影像產生複數個建議下

針路徑，其中該分辨式人工智慧模組、該生成式人工智慧模組與該使用者導航介面電性

連接一主機；

於該使用者導航介面顯示該些建議下針路徑；以及

從該使用者導航介面選擇與調整該些建議下針路徑，以讓該生成式人工智慧模組產生一

最終下針路徑。

12.   如請求項 11所述之協作式手術規劃系統的操作方法，更包括：
從該使用者導航介面選擇與調整該些建議下針路徑，以形成一修正路徑；以及

使用該生成式人工智慧模組根據該修正路徑與該些器官分割影像產生其他複數個建議下

針路徑。

13.   如請求項 11所述之協作式手術規劃系統的操作方法，更包括：
情境式訓練該生成式人工智慧模組。

14.   如請求項 13所述之協作式手術規劃系統的操作方法，其中情境式訓練該生成式人工智慧
模組包括：

在該些器官分割影像輸入一下針點、一目標點、複數個危險區域與一腫瘤，其中該些危

險區域包括動脈、靜脈與血管。

15.   如請求項 14所述之協作式手術規劃系統的操作方法，其中情境式訓練該生成式人工智慧
模組更包括：

調整該初步下針路徑而產生該些建議下針路徑；以及

產生該些建議下針路徑的座標與圖像。

16.   如請求項 15所述之協作式手術規劃系統的操作方法，其中調整該初步下針路徑而產生該
些建議下針路徑包括：

將該些建議下針路徑避開該些危險區域；以及

將該目標點調整至該腫瘤的中心。

17.   如請求項 11所述之協作式手術規劃系統的操作方法，更包括：
使用電性連接該生成式人工智慧模組的一視覺化模組接收該些電腦斷層影像、該些建議

下針路徑的座標與該最終下針路徑的座標。

18.   如請求項 11所述之協作式手術規劃系統的操作方法，更包括：
使用電性連接該生成式人工智慧模組的一電腦斷層重切面模組接收該些電腦斷層影像並

將該些器官分割影像傳送至該生成式人工智慧模組。

19.   如請求項 11所述之協作式手術規劃系統的操作方法，更包括：

(2)
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使用電性連接該生成式人工智慧模組的一訊息模組將語音訊息與打字訊息傳送至該生成

式人工智慧模組。

圖式簡單說明

當與隨附圖式一起閱讀時，可由後文實施方式最佳地理解本揭露內容的態樣。注意到根

據此行業中之標準實務，各種特徵並未按比例繪製。實際上，為論述的清楚性，可任意增加

或減少各種特徵的尺寸。

第 1圖繪示根據本揭露一實施方式之協作式手術規劃系統的示意圖。
第 2圖繪示根據本揭露一實施方式之協作式手術規劃系統的操作方法的大略流程圖。
第 3圖繪示第 1圖之使用者導航介面在醫師進行初步路徑規劃時的影像。
第 4圖繪示第 1圖之使用者導航介面在最終路徑產生時的影像。
第 5圖繪示根據本揭露一實施方式之協作式手術規劃系統的操作方法的流程圖。
第 6圖繪示第 1圖之生成式人工智慧模組的方塊圖。
第 7圖繪示第 6圖之生成式人工智慧模組情境式訓練時的影像。
第 8圖繪示根據本揭露一實施方式之生成式人工智慧模組根據初步下針路徑與器官分割影像
產生建議下針路徑時的影像。

第 9圖繪示根據本揭露一實施方式之醫師與生成式人工智慧模組互動時的示意圖。
第 10圖繪示根據本揭露一實施方式之設定初步下針路徑時的影像。
第 11圖繪示根據本揭露一實施方式之形成器官分割影像時的影像。
第 12圖繪示根據本揭露一實施方式之沿初步下針路徑進行 k度影像重新切面時的影像。
第 13圖繪示根據本揭露一實施方式之產生建議下針路徑時的影像。
第 14圖繪示根據本揭露一實施方式之產生最終下針路徑時的影像。
第 15圖繪示根據本揭露另一實施方式之協作式手術規劃系統的操作方法的流程圖。
第 16圖繪示根據本揭露一實施方式之協作式手術規劃系統的方塊圖。
第 17圖繪示根據本揭露又一實施方式之協作式手術規劃系統的操作方法的流程圖。
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