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摘要(译)

在一种微创手术系统中，一个手追踪系统追踪安装在人手的一个部分上
的一个传感器元件的方位。基于人手的该部分的方位产生了一个系统控
制参数。该微创手术系统的操作是使用该系统控制参数来控制的。因
此，该微创手术系统包括一个手追踪系统。该手追踪系统追踪人手的一
个部分的方位。连接至该手追踪系统的一个控制器将这个方位转换成一
个系统控制参数，并且基于该系统控制参数向该微创手术系统中注入一
个命令。
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