
Taktiles Feedback (TFB)

o Vermittlung des Gefühls der

Ertastbarkeit von Gegenständen bzw.

von deren Oberflächen hochkomplexes

und arbeitsintensives Themengebiet

o mit Seh- und Hörsinn schnell und leicht

Informationen zur Verfügung

(mittels Gehirn zu Quasi-Wirklichkeiten)

o Simulation des Tastsinnes äußerst

kompliziert
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Möglichkeiten, um taktile

Informationen zu synthetisieren

und an die Wahrnehmungszellen

der Hand des Anwenders

weiterzugeben:

o die pneumatische Stimulation

o die vibrotaktile Stimulation

o die elektrotaktile Stimulation

o die funktional-neuromuskuläre

Stimulation
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Bereiche der Hand, die den

Großteil taktiler Wahrnehmung

ausmachen

o die Finger umfassen nur einen

kleinen Teil der gesamten

Hautoberfläche

[doch kommt gerade diesem Bereich eine

enorme Bedeutung aus

wahrnehmungsspezifischer Sicht zu]
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o erfolgreiche Simulierung der

taktilen Rezeptoren (17

Millionen an einer Hand,

unmittelbar unter der Haut)

o Mechano-Rezeptoren messen die

Form, Beschaffenheit und

Temperatur einer Oberfläche

gegen die Hautoberfläche

[Beschaffenheit der Außenwelt ans

Gehirn]

o Unterscheiden sich nach

Anordnung, Orientierung,

Häufigkeit, Menge und Reaktanz
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Pneumatische Stimulation

drei pneumatische Methoden zur

Vermittlung synthetischer taktiler

Wahrnehmung (Reize)
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Grundüberlegung pneumatischer

Systeme:

o mittels Luft Druck auf die Haut

zu geben

Vorteil: Luftdruck rasch auf- und

abbaubar

Vibrotaktile Stimulation

Prinzip vibrotaktiler Wahrnehmung
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Oberflächenillusionen:

o mittels winzigen mechanischen

Stiften

o grafisches Bild wird in eine Matrix

umgesetzt

o Intensität des Druckes variiert durch

die Ausrichtung der einzelnen Stifte
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Elektrotaktile Stimulation

Prinzip elektrotaktiler

Wahrnehmung

o winzige Elektroden an bestimmte

Bereiche der Hand

o elektrische Impulse regen die

Mechano-Rezeptoren an
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Funktional-neuromuskuläre

Stimulation

erst in der Experimentierphase

Ansatz:

direkte neurologische

Stimulation des Nervensystems

in einigen Fällen werden

Elektroden unter der Haut

an Muskelpartien

angeschlossen und angeregt
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Funktionsprinzip Force Feedback

(FFB)

Ivan Sutherlands Überlegungen

(1960)

taktiles Feedback allein nicht

ausreichend

o maßgeblich: Körpergefühl des

Menschen

o Hände vermitteln lediglich einen

Teil der Informationen

komplexer Handlungen

z.B. beim Heben eines Gegenstandes
Rezeptoren großer Muskelgruppen der

Arme beansprucht

o gegenwärtig zuverlässigste

System zur Vermittlung

10



haptischer Eindrücke ist ein

Exoskeleton

Exoskeleton für einen Finger und

Handrücken

o über computergesteuerte

Motoren können komplexe

Strukturen und

Bewegungseindrücke simuliert

werden

Telepräsenz: Bewegungsabläufe können an

einen Roboter in der Tiefsee oder dem

Weltraum weitergegeben werden
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