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摘要(译)

本发明公开了一种利用增强现实技术的手术机器人系统及其控制方法。
一种主机器人，利用操作信号控制具有机器臂的从机器人，其特征在
于，包括：存储单元；增强现实技术实现部，将用于利用三维建模图像
进行虚拟手术的连续的使用者操作履历，作为手术动作履历信息存储在
所述存储单元中；以及操作信号生成部，输入应用命令后，将利用所述
手术动作履历信息生成的操作信号传送给所述从机器人。
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