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摘要(译)

已经设计了一种机器人系统，其可以用作微创手术装置。系统具有主端
和从端。主端具有五个物理运动，对应于从动端的物理运动，具有五个
自由度。对于每个物理运动，从从端到主端都有力反馈。界面可以是一
台或多台计算机。主端可以远离从端，从端可以是手术机器人或计算机
上的模拟程序。
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