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摘要(译)

一种手持式机器人系统，只要它在允许的范围内运行，它就会保持僵
硬，但一旦操作员超过这些限制就会主动控制。因此，系统通过多于预
定量的操作者的手部运动来校正偏差，使得即使当操作者的手偏离计划
的轨迹时，工具也保持在允许的区域中。借助于导航或跟踪系统或借助
于接近装置来确定机器人操作头的姿势和路径，以测量操作头与损伤敏
感特征的接近程度。当工具偏离其预定路径或姿势，或者太靠近危险区
域时，机器人控制器用于将工具移回其预定姿势或路径，或远离危险区
域，而与用户的手移动无关。
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