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Introduccion

¢ Realidad Virtual: I° por Inmersion-
Interaccion-Imaginacion [Bur94].

¢ Frente a la percepcion del mundo
reall lar realidad virtualF (VR Va a
desarrollar tn enternorsimulado
pOI; computador gue facilitaia
INMErSIon.
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Introduccion

¢ Uno de los responsables de la inmersion es la
capacidad interactiva de estos entornos.

¢ Uno de los elementos que enriquece ese
“engano virtual” es lal posibilidad de |a
Interaccion con el mundo simuladoe,
tipicamente en’ un| simulador de
entrenamientos:

¢ Cuantos; mas sentidos esten replicados, mayor:
es gl Capacidadide engane per parte del
sistemaralfusuiario:
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Introduccion

¢ LLos canales sensoriales: visual (el principal),
auditivo, haptico, olfato y tacto. Dependiendo
de la callda de |a simulacién esta ExXperiencia
es mas o menos realista.

¢ La mayoria de las simulaciones actuales de
realidadiviktUal tsanlas medalidades visual
(displays 3D estereos) v auditives (sonido
INCEractiVor 61 SiD)).

¢ El olfiato; estal en el iniciorde’ sur desarrollo v las
aplicaciones: en Elfsentidordel gustersen
anecdoticas.
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Introduccion

¢Y el tacto?

¢ Tan solo la vision del una simulacion; no
conforma nuestra percepcion. Solo el
tacto, la sensacion haptica en nuestras
mManos no crea la percepcion. LLas dos
juntas si pueden; hacerlo.

¢ La realimentacion’ haptical lleval yar mas
de Una decada teniendor aplicaciones
sobre todo en los entornoes Medicos
IBUES9S
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Introduccion

¢Haptico o Fuerza o Tacto?

¢ Gran parte de los autores aplica el termino haptico
tanto:

— a la realimentacion de fuerza (es decir, aguella gue simula
|a| diuiFeza de llesi objetos, su Viscosidad enl ellcasol de
iguides vy en algunoes casos! la inercia del movimiento)

como a la realimentacion tactil (simulandoe lar geometria
cercana de la superficie de contacto), asi comoer sus
caracteristicas de suavidad), deslizamiento vV teEmperatura)
[BUrS6G].

¢ g transmision’ de infiormacion: hiaptica, Val ar necesitar
Un hardware de proposito especifico gue llamamoes
dispositives, hapticos:
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Hapticos

e Hapticos?
* Interaccion fisica por medio del tacto
« Haptic rendering (creacion de fuerzas) ~ 4
» Realimentacion de fuerza y tactil. p
e Por qué es necesario?

« Complementar la interaccion 3D con un mundo
virtual

« Entrada sensorial adicional (o principal).

e Visualizar, manipular and entender la tarea a
realizar mas efectivamente
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Hapticos

' Motion -
Muscles Motion Position

Sensors

Position
Information

Motor

commands VEs
Brain Human End

Hand Effector Computer
Tactile and kinesthetic haptics
Information Torque

Sensors undercontact - commands
skin surface  force OICesS  \ctuators

Human sensorimotor loop Machine sensorimotor loop

Interaccion con un objeto virtual a traves de un digyptico
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Hapticos

Dimensiones del espacio de trabajo
y coordenadas de los puntos objetivo

Restricciones en la equerimientos de
Configuracion del manipulador ocidad y aceleracion

Obstaculos, Cruces de trayectorias
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Diapositiva 9

D.T.1

Computing optimal geometry for robotic manipulators is one of the most intricate problems in contemporary kinematics. Especially when the
specification provides little or no instructions on what the mechanism should look like, but rather what this mechanism will be required to do.

Basic source data may include workspace dimensions, and coordinates of the task points. More elaborate models should take into consideration
restrictions on velocity and acceleration at each point. To complete the picture we may add description of the obstacles, peculiarities of the
working medium (for instance, if the machine will be submerged into liquid), and possible trajectory biases, in case some paths are more

preferable than their alternatives.
Daniel Y. Toundykov; 07/06/2003



Hapticos

F: fuerza aplicada al usuario
A: fuerzas ambientales

R(V): fuerza de retardo
Proporcional a la velocidad
SN) : Dureza-Fuerza Norma

Fuerzas que actuan en un punto P
. —>
sensible al tacto, el cual se mueve a una
velocidadVv
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Dispositive haptico

¢ Investigar que es un dispositivo
haptico

¢ Buscar definicion

¢ [raer referencia

» Aprender a realizar tnar cita
COrrECtAMERtE
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