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Dispositivos
IHapticos

Los dispositivos hapticos
proporcionan la
realimentacion de fuerza al
sujeto que interactua con
entornos virtuales o
remotos. Tales dispositivos
trasladan una sensacion de

presencia al operador.
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Dispositivos Hapticos

¢ Un dispositiveo haptico permite a
Un usuario tocar, sentir,
manipular, Crear, Y. cCambiar
ebjetos tridimensionales simulados
dentror de un ambiente virtual.
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Dispositivos Hapticos

Permiten al usuario tocar y manipular
objetos virtuales tridimensionales.
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Dispositivos Hapticos

¢ Un dispositivo haptico anade el sentido del tacto
a la experiencia virtual.

¢ lLos dispositivos hapticos buscan aplicar el sentide
del tacto al la interaccion humamna con sistemas
Infiormaticos.

s Unidispoesitiverhapticor esiel gueimplica el
contacto) fisico entre; lar computadora y: el Usuario)
PO 6 genEralimediante Un dispositivior de dntrada
/- Salida), como Unal palanca  denmanao: 6-gUantes)
gue permlten transmitir los moevimientos) del
cUerpe [Ada9el:
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Dispositivos Hapticos

¢ El usuario puede no solo enviar la
informacion a la computadora, sino recibil
la informacion de la computadora en
forma de una sensacion sobre alguna
parte del cuerpo.

¢ Estal informacion), dependiendo de; sil se
Fecibelen un tnico PUNEE, Por ejeEMmPle con
LR Braze manipuladors, en tUna mane), Com
LR CIBErguUante or BIER! enl todoe) el cuerpo
Con U eExeesqueleto, conforman Una
iealidad mas ol MENOS: INMERSIVa.
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Dispositives Hapticos
¢ Entrenamientos especializados (por
ejemplo, cirujanos, astronautas, en
cuanto al aprendlzaje de lar mecanica de
|a habilidad a entrenar).

< AprendlzaJe de conceptos docentes (por

ejemplo, “el sentimiente™ dercomo 1as
molEculas! atraen: o rechiazan distintos
atomos, de manera que Uuna SEnsacion
tactil puede Incrementar el nivel de

COMPLENSIOMDL

¢ PEFMItiF ElNmMocElador deE OJELOS
tridimensienales! sin Unl medio) fisSico.
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Dispositivos Hapticos-Aplicaciones Médicas

Endoscopy AccuTouch Immersion

LS500 Laparoscopy
Simulation Platform
Xitact Inc.
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DISposItivos Hapticos
Por tanto sabemos que:
Haptico: engloba todo lo relativo al sentido
del tacto, no obstante no distingue entre toda la

Infermacion tactil.

Por tanto debemos distinguir entre:

Proprioceptive: Relacionado conla rformacion
SEHSoIHEl CElCa) GEl ESlado) COIpPOrdl (SEHSACIONES
CUbaHEdS) KINESICaS YA VESHDUIGRES):
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Dispositivos Hapticos

Cutanea: Perteneciente a la piel en si misma o0 como
organo) sensorial. Incluye. las Sensaciones de, presion,
temperatura y. dolor.

Kinesica: Implica la sensacion: dell movimiento.
SENSACIONES OHginadas, ERNos mtscllos, tErdoneES
V2 URIORES qUE! SE) ComIportan En) Efecto

GE tENSIONEGESLENSION CUANE N A0S [T10VERIDS:
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Dispositivos Hapticos

Vestibular: Relativo a la percepcion de la
posicion de. la cabeza, su. aceleracion y.
deceleracion.

Condicional a Su ez lal sensacion de
eguilibrio, ademas derser Umha, informacion
esencidli enr simulaciones Virttales &l
modificar elspURLe, de Vistar GeNlarescenel a
medidargueselsustiaroNTteYEeN ar Callezok
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Dispositivos Hapticos

Realimentacion Tactil: Referido a la sensacion
cutamea pero principalmente a la presion. Nos da
unal informacion detallada del' contorno y. de las
caracteristicas de. la SUperficie. que, estamos tocando
(COmo) Por: Ejemplo)a rtgoesidad.).
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Dispositivos Hapticos

Realimentacion de fuerza: Relativo a la
produccion mecanica. del informacion Sensorial por:
el sistema kinésico. En principio Vamos, a percibir
fuerzas, obstaculos' vy viscosidad, sii bien, resulta
complejor entender Iarformar de lar SUPErTICIE.
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Dispositivos Hapticos

¢ Los interfaces hapticos pueden incluir
simultaneamente dispositivos de realimentacion
de fuerza y realimentacion tactil [Bur99].

¢ Los interfaces de realimentacion de fuerza
PUEdEn Ser VIstos como extensiones del
ordenador que; aplican fiuerzas fisicas, V.
MOMENTteSs sebre el ustario.

9 NOs permitentmanipular dade guetransmitenla
IRerMacion dinamicar EnlfilerZzas: V, MeMERLOS)
desde elfusuariorarlarsimulacion V: VICEVErsal
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Dispositivos Hapticos

¢ Los dispositivos de realimentacion tactil
van a describir al usuario la superficie de
contacto gue se esta recorriendo.

¢ Los interfaces mas usados hoy en dia son
de; escritorio, que resultan fiaciles de
Instalar, limpies V: Sequires pala ell Usuarie
(hay, que tener en cuental la limitacion en
seduridad derlarfiterza emiticaa por el
dispoesItivo)L.

Menipulacion v Controllde
Dispositives Hapticos




Dispositivos Hapticos

¢ La entrada de infoermacion a un
simulador de realidad virtual se
puede realizar por ejemplo:

— A traves de gestos en la mano
(medidos mediante guantes sensibles; al
mMeVImIiento),

— ordenes; verbales
— & [ncluser meVimienter de oS 0]6s.
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Dispositivos Hapticos

¢ La salida de informacion desde la
simulacion al operador se hace
principalmente;:
— g traves de realimentacion visual (graficos que
FEPrESENtan Un determinador entorne: virktuall),

— realimentacion auditiva (Voz sintetizada,
sonidor ambiente estereofonico)

—Virealimentacion tactll (permitiendoral tistiario
tocar V. sentif partes delfentoernoer diSEnado)L.
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Dispositivos Hapticos

¢ Para desarrollar dispositivos hapticos gue
permitan al usuario tocar y sentir la
realidad virtual, se disenan dispositivos
electromecanicos.

¢ L.a amplia familiar de los) dispositivies
iealizados palra enternos Viktuales se
engloban; dentror de lar actualmente
lamada “Mecatronica”, que debe ir
acompanadardel Software de modelado del
enternorvirtualrconr elfgue se val a
INtERaCtU N
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Dispositivos Hapticos

¢ Estas posibilidades abren el camino
para el estudio de la percepcion
AUmana de; objetos Vvirtuales
generadoes por ordenador’ [Har04].

¢ POCAEMOS plantear Come GDJEteS
cotidianes) de nUestre ENterno),
Objetos que solor existenl en
ExXpPEREncIasVirthales;
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Dispositivos Hapticos

Software de Modelado.

¢ Como complemento al interfaz Haptico para una
aplicacion es necesario un software que represente
la simulacion del entorno virtual.

s El software de modelado;fisico se; hace cargo de
complejas computaciones vy permite creal:
propiedades fisicas como! localizacion, masa,
friccion V. rigidez.

¢ Otro de los aspectos clave dell modelado) fisico es la
deteccion de;colisiones) larcompuitacion de
Fealinentacionide fuerze V2 tactil, 2 deformacion de
I SUPERHCIE N MOodElaceraeNa dlreZeldelcontacto V.
0JEF0)S [Bur94]
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Dispositivos Hapticos

Software de Modelado.

¢ Un software de modelado fisico realista puede
realzar significativamente la sensacion de
inmersion e interactividad dell usuario,
especialmente; en aplicaciones intensivas de
manipulacion.

PO otrerlado el NECNO dEjdiSponerr de un
software, con dran calidad de’ graficos) pero; de
computauon MUy PESada PUEGE Eals; Iugar a
IREStapilidades en EIFSIStEna), 1o clial EnadERRItiva
pcasiona tambIERNaNpErdids della PERCEPCION dE
INMErSIon.
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Dispositivos Hapticos

Los hapticos especificamente para una _ :
operacion, como los disefiados para ' | T
aplicaciones medicas suelen incorporar un

software de simulacion
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