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摘要(译)

示出了具有远程呈现的遥控操作系统，其包括右手和左手控制器（72R
和72L），用于通过使用包括计算机（42）的伺服机构来控制左右操纵器
（24R和24L）。摄像机（46R和46L）从不同角度观察工作空间
（30），以在线（48R和48L）处产生立体信号输出。响应于摄像机输
出，产生三维的从上到下的倒置图像（30I），其由镜子（66）朝向操作
者（18）的眼睛反射。在控制臂（76R和76L）附近产生虚像（30V），
操作者（18）观察控制臂的方向。还公开了远程操作系统用于外科手术
的用途。
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