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Háptica, estrictamente hablando significa todo aquello referido al contacto, especialmente cuando
éste se usa de manera activa. La palabra no está incluida en el diccionario de la Real Academia
Española y proviene del griego háptō (tocar, relativo al tacto). Sin embargo algunos teóricos como
Herbert Read han extendido el significado de la palabra 'háptica' de manera que con ella hacen
alusión por exclusión a todo el conjunto de sensaciones no visuales y no auditivas que experimenta
un individuo.

Existen diversos interfaces hápticos en el caso de simulación y que pueden resultar útiles a la hora de
intentar minimizar los daños ocasionados por el uso de procedimientos invasivos.

En un futuro, es muy posible que se puedan hacer operaciones remotas. Además se han utilizado
dispositivos hápticos en rehabilitación asistida por robots.

Aunque la interfaces hápticas son cada vez más sofisticadas, la producción de una retroalimentación
sensorial táctil realista sigue siendo un reto formidable y costoso. El futuro podría depender de la
colaboración internacional entre grupos de investigación y el establecimiento de plataformas de
simulación comunes. Teniendo en cuenta las limitaciones actuales, el mayor potencial de crecimiento
radica en el diseño innovador de los modelos que amplían las aplicaciones de entornos de simulación
en procedimientos de neurocirugía (Malone y col., 2010).

Se ha publicado la inserción de una sonda cerebral, hacia el objetivo previsto, por medio de un
interfaz háptico (Comparetti y col., 2012).

Un sistema de neurocirugía robótica que facilita el acceso a los restos tumorales y mejora los
resultados de extirpación quirúrgica del tumor (Arata y col., 2012).
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