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摘要(译)

公开了一种手术机器人系统及其腹腔镜操作方法。手术机器人系统包
括：接面部，向与接触的施术者面部的运动方向及大小相对应的方向及
大小游动；运动检测部，输出对应于接面部游动方向及大小的传感信
息；操作命令生成部，利用传感信息生成并输出有关视觉部的位置及图
像输入角度中的一个以上的操作命令。该手术机器人仅通过施术者想看
到所需手术部位的行为就能够控制腹腔镜的位置及图像输入角度。
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