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Aus: www.sinnesphysiologie.de/hvsinne/haut/mechano.htmage
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Rezreptoren Meissner Merkel Pacinian Ruffini

Lage Dermis Epidermis Dermis Epidermis, Dermis

Adaptation schnell langsam schnell langsam

Funktionen Bewegung Vibration Vibration Druck
Geschwindigkeit | Druck Druck Dehnung

Frequenz 2-40 Hz 0,4- 10 Hz | 100 Hz - 1 kHz 0,4-100 Hz

Tabelle 2.1: Eigenschatten der Rezeptoren
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Verteilung der Mechanosensoren auf der Hand
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Aus: www.allpsych.uni-
giessen.de/karl/teach/Wahrnehmung/Wahr-12-
haut.pdf
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Manipulation entfernter und verdeckter Objekte

@ Vacuum
bull's-eye proxy ammatyansmon item vf;;umed ermog“Cht SChne”en Zug”ff auf

- - Objekte, die in einem groRen
Displaybereich dargestellt sind

arc edge > 4 influence arc

Aus:http://www.dgp.toronto.edu/~anab/publications/vacuum-chi2005-bezerianos.pdf,

scenario 1:
ambiguous target
due to occlusion

@ Shift
g i ar ist das zu treffende Objekt kleiner als
B O 5t die Fingerkuppe, so bildet die Software
@\ @\ \ das Ziel versetzt und vergrol3ert ab

Aus:http://www.patrickbaudisch.com/publications/2007-Vogel-CHIQ7-Shift.pdf



Verwandte Arbeilten

Haptische Navigation
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Active Belt

Aus:http://mobilehci.uni-siegen.de/proceedings2009/fp109-pielot.pdf,,

Tactilecycle

Aus:http://medien.informatik.uni-oldenburg.de/pubs/Poppinga2009-Tacticycle.pdf,
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# Je nach einzuschlagender
Fahrtrichtung vibrieren die Aktoren
entsprechend und verschieden stark.
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Ziel Obiekt "99’

BColor die gesucht werden.
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Winkel zwischen V1 und V3




Hardware

Fragen bei der Entwicklung:
> Anzahl der Aktuatoren
> Platzierung der Aktuatoren
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Zielobjekt  ~

o

Zielobjekt vor;ié..-

vorderer Motor vibriert.
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linker und rechter Motor N )
‘pulsiert 4
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Sobald der Zeigefinger uber dem gesuchten Objekt steht,

liefert der Handschuh ein ganz spezifisches Signal bzw.
Vibrationsmuster an den Nutzer.

> Bei der Studie soll getestet werden, wie Menschen auf diese
unterschiedlichen Vibrationen reagieren

= Teilnehmerzahl: 12

= Ergebnisse statistisch nicht belastbar (geringe Teilnehmerzahl)
= Abhangige Variablen:

» Zeit, Fehlerrate

Unabhangige Variablen:

» Verschiedene Vibrationsmuster zum Zustand ,Auf Objekt"
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alle Méioren pullléigren

FSR-Drucksensor
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Durchschnitt zeit pro Suche in (sekunden)
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Zeitmessung
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Durchschnittliche Fehler pro Person

sehr gut)

Durchschnittsnote (5

Studienergebnis/ Fehlerrate wuex..

Muster 1

Muster-1

Fehlerrate

Muster 2 Muster_ 3
Muster Variationen

Ist das Musterart sofort verstandlich 7

Muster-2 Musier-3
Muster Variationen
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Muster 4

Muster-4



Durchschnittsnote (5 = sehr gut)
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Handhabung des Haptikhandschuhes

Handhabung Richfungssignale (Qualtat)  Richtungssignale (Lokalisation) Flexibilitat Platzierung der Motaren
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Diskussion der Ergebnisse
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M Muster 2
[ Muster_3

B Muster 4
B Muster 1

*» Lernaufwand: die ersten Muster brauchen viel Zeit

(Nervositat, mangelnde Erfahrung)

» Pulsierende Muster werden besser wahrgenommen.
» Zusatzliche Bestatigung wurde vermisst: visuell oder

akustisch.
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Vielen Dank fur Ilhre Aufmerksamkeit

Weitere Fragen 7?



