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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
まず，研究背景ですが
医療の地域格差の解消，医療の効率化，患者の負担軽減に遠隔医療は非常に有効な手段と考えられています．
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
このシステムは，操作者がマスタロボットを操作すると，その位置情報がネットワークを介し被験者側に伝えられ，スレーブロボットを追従動作させます．
その時の，超音波画像，監視カメラ映像は，画像サーバ・ネットワークを介し，操作者側のユーザインタフェース上に表示され，その映像を確認しつつマスタロボットの操作を行う．
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プレゼンター
プレゼンテーションのノート
0.4secの遅れだった　動作的には問題なし
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http://www.kojimalc.jp/kojima/cure/ope_2002_10.htm
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