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微操作机器人系统拟实环境的实现 
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  Abstract  本文实现了一个具有显微图像效果的2D增强现实的微操作拟实环境．文中给出
了微操作工具的生成算法和它的运动学建模算法，并在虚拟显微镜的实现过程中对操作工具
和操作对象的显微图像进行了优化处理，实现了对微操作机器人系统的拟实，并获得了很好
的拟实效果．该拟实环境可有效地用于实际微操作的预演、再现，微操作路径规划及人员培
训．
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