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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv de interactiune cu
interfete om-masgina pentru imitare de actiuni si gesturi
specific umane. Dispozitivul, conform inventiei, este for-
mat dintr-un circuit imprimat (3) ce are atasat un
ansamblu de actionare electric (4) fixat in niste piese de
angrenaj (8) care gliseaza pe céate doua tije, glisarea
fiind realizata prin deplasarea pe niste canale de glisare
(9) realizate in niste placi de prindere (6, 7), circuitul
imprimat (3) fiind prevazut cu o unitate electronica de
comanda si control care permite actionarea indepen-
dentd a unui prim motor (1) pentru obtinerea unei
migcari de rotatie, a unui al doilea motor (2) pentru obti-
nerea unei miscari de translatie si a motoarelor (4)
pentru coborarea unor elemente capacitive (11, 12)
reprezentdnd elementele tactile mobile, un element
tactil fix (13) fiind montat in placa (7).
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DESCRIEREA INVENTIEI

Dispozitivul prezentat este un sistem integrat construit cu scopul de a interactiona cu
interfete cu utilizatorul, care pot cuprinde ecrane tactile, butoane fizice sau alte elemente de
intrare. Pentru a imita interactiunea umana cu dispozitivul testat, trei elemente de interactiune
sunt actionate de o serie de motoare, care pot realiza oricare din urmitoarele gesturi: apésare,
atingere, dubla atingere, mdrire, rotafie i alte gesturi compuse. Sistemul este compus din
urmitoarele componente: elemente de interactiune capacitive, carcasa formata din platforma si
capac, sistem de control electronic, cabluri, motoare si elemente de actionare.

Dispozitivul prezentat confine un element de interactiune fix, montat la o inalfime
predefinitd. Celelalte doud elemente capacitive pot fi ridicate pentru a preveni interactiunea
accidentald cu ecranul tactil. Miscarea de coborére si ridicare este executatd prin motoare cu
migcare liniard. Unul din cele doud elemente de interactiune poate fi migcat liniar pentru a
permite realizarea de gesturi mérire §i micsorare, in timp ce al doilea element de interactiune
este capabil s& se deplaseze sub forma de arc de cerc, pentru a simula gesturi de rotatie. Prin
utilizarea elementului de interactiune fix si a celor doud elemente de interactiune mobile, pot
fi realizate gesturi complexe cu ajutorul software-ului integrat al unititii electronice de
comandi si control.

Dispozitivul prezentat conform inventiei este format dintr-un circuit imprimat 3 ce are
atagate doud elemente de actionare liniare electrice 4, fixate in piesele de angrenaj 8, care
gliseaza pe céte 2 tije rezistente la uzurd. Glisarea pieselor se realizeazi prin deplasarea pe
canalele de glisare 9. Deschiderea 9 in plécile de prindere 6 si 7 expune ansamblul de actionare
4 si permite deplasarea pieselor glisante 8 pe o traiectorie liniard, respectiv de arc de cerc.
Unitatea electronicd de comandd si control de pe circuitul imprimat 3 permite actionarea
independentd a motorului 1, pentru realizarea miscarii de rotafie, a motorului 2, pentru
realizarea migcdrii de translatie §i a motoarelor 4, pentru coborarea elementelor capacitive 11
si12.

Contactele metalice 14 permit conectarea electrica prin cabluri de legétura cu elementul
tactil fix 13, cat si cu cele mobile 11, 12, necesard pentru simularea proprietéfilor electrice ale
degetelor mainii umane in cazul testarii de ecrane tactile capacitive. Pistonul elementului de
actionare electric liniar 4 permite ridicarea si coborarea elementului tactil mobil 11, 12 pentru
a intrerupe sau a inifia contactul acestuia cu dispozitivul.

Elementul tactil fix 13 este montat in placa 7 prin intermediul unui distanfier conectat
la gaura de montare 18. Traiectoriile 9 prezintd modul de glisare al pieselor 8 si cursa posibila
a elementelor tactile 11 si 12. Tijele S permit deplasarea sub acfiunea motoarelor 1 i 2 a
pieselor 8 in cavitdfile formate in plicile 6 i 7.

Placile 6 si 7 pot fi pozifionate paralel sau neparalel in raport cu suprafata unui
dispozitiv 23 astfel incat elementul tactil fix 13 s& se afle deasupra suprafetei. Imitarea unui
gest de apdsare cu un singur deget se realizeazi prin apropierea intregului mecanism de
dispozitiv pani la contactul elementului tactil 13 cu suprafafa 23. Intreruperea contactului cu
suprafata dispozitivului se face prin aducerea elementelor tactile 11 si 12 in pozitie ridica.
Simularea unui gest de glisare liniard se face prin aducerea elementului tactil 12 péni la
contactul cu suprafata 23 (ca in Figura Sb), urmati de actionarea electricd a motorului 1.
Simularea unui gest de rotatie se face prin deplasarea elementului tactil 11 in pozitie coborat
péana la contactul cu suprafata 23 (ca in Figura Sc), urmati de actionarea motorului 2. Pentru
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imitarea gesturilor cu trei degete este necesard pozifionarea elementelor tactile 11, 12 in pozitie
coborit, urmata de deplasarea mecanismului in raport cu suprafata 23.

Unitatea electronicd de comandai si control are rolul de a procesa comenzile primite i
de a actiona electric cele patru motoare pentru realizarea gesturilor dorite. Perifericul de
comunicatie 201 reprezinti legitura fizica dintre un sistem de control extern si dispozitivul
integrat si are rolul de a receptiona §i trimite comenzi prin interfata fizicd. Driverul de
comunicatie 202 gestioneazi protocolul de comunicatie in scopul mentinerii perifericului de
comunicatie 201 disponibil in orice moment si al detectiei eventualelor erori aparute. Ulterior,
driverul are rolul de a inainta comenzile valide interpretorului de comenzi 203 pentru decodarea
acestora si executarea actiunilor planificate. Softul pentru comanda si controlul motoarelor 204
planifica in timp executia comenzilor avand in vedere ci o comanda poate necesita actionarea
mai multor motoare ale dispozitivului simultan. Actionarea se face prin driverul de control al
motoarelor 205 ce gestioneazd interfata hardware a perifericului de actionare al motoarelor
206.

Software-ul de control al parametrilor de executie 207 are rolul de a stoca si recupera
parametrii precum viteza de execufie, distanfa de coborare a elementelor de interactiune si
procentul de uzare al fiecarui dintre motoare. Actiunea de stocare §i recuperare a parametrilor
de executie se realizeazd de cétre driverul pentru gestiunea memoriei nevolatile 208, iar
stocarea efectivd in timpul intreruperii alimentdrii cu electricitate se face intr-o memorie
nevolatila 209 de tip flash sau EEPROM.
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DESCRIERE SUMARA A FIGURILOR

Figura 1 prezintd privirea izometrica de sus a unui dispozitiv integrat de interactiune conform
revendicérilor.

Figura 2 prezinta privirea izometrica de jos a unui dispozitiv integrat de interactiune conform
revendicdrilor.

Figura 3 prezintd privirea de jos a unui dispozitiv integrat de interactiune conform
revendicdrilor.

Figurile 4a si 4b prezintd in detaliu componentele constitutive ale ansamblului 4 precum si
modul de conectare al elementului de actionare liniar la elementul tactil 22

Figurile Sa, 5b si Sc prezintd modul de functionare al celor doud elemente tactile mobile, prin
actionare electricd in vederea imitérii unor gesturi aseménétoare gesturilor tipic umane.

Figura 6 prezinti organigrama software a dispozitivului integrat executat de o unitate
electronicd de comanda si control.
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REVENDICARI

Un mecanism, care alituri de software-ul asociat au fost proiectate pentru a interactiona cu
produse care pot avea incorporate ecrane tactile, capacitive §i rezistive sau butoane
mecanice. Camera 10 este folositd pentru a detecta vizual elemente unice precum iconite,
butoane, numere, text, folosind algoritmi de recunoastere. Mecanismul prezentat poate si
fie folosit cu sau fird camera 10. Mecanismul poate s fie montat pe o magind cu comanda
numericd, precum un brat robotic sau un robot cartezian/de tip delta. Existd o comunicare
permanent intre software-ul mecanismului §i masina/ robotul pe care este montat.

Un mecanism, care alaturi de software-ul asociat poate fi folosit pentru interactiunea cu
dispozitive ce au incorporate modalititi de intrare bazate pe contact fizic precum butoane
sau ecrane tactile. Interactiunea cu dispozitivul se realizeazi printr-un prim element tactil
cu pozitie fixa, si alte doud elemente tactile mobile, o unitate electronicd de comanda si
control fixatd pe mecanism. Primul element tactil (13) este imobil §i poate executa gesturi
de apasare asupra dispozitivului cu care interactioneazi, dar si de glisare sau de realizare a
unor curbe complexe (prin migcarea intregului ansamblu). Al doilea element tactil (12) se
deplaseazi liniar intr-un plan paralel cu planul plicilor (6, 7), iar cel de-al treilea element
tactil (11) se deplaseazi pe o traiectorie ce descrie un arc de cerc intr-un plan paralel cu
planul plicilor (6, 7). Unitatea de comandi si control, compusi dintr-un element de calcul
de tip microcontroler, montat pe circuitul imprimat 3, prin software-ul dedicat, actioneazi
electric i independent atét cel de-al doilea cét si cel de-al treilea element tactil in scopul
deplasirii acestora pe traiectoriile menfionate, care imitd gesturi pe care orice utilizator
uman le poate realiza la interactiunea cu un dispozitiv cu butoane sau ecran tactil.

Un dispozitiv conform cu revendicarile 1 si 2, caracterizat prin faptul ci permite atat celui
de-al doilea cét si celui de-al treilea element de interactiune deplasarea perpendiculard in
raport cu planul platformei in mod independent a elementelor tactile, prin actionarea
electrica de catre unitatea de comandai si control, astfel incat ridicarea si coborarea acestora
sd fie realizata doar atunci cénd interacfiunea cu dispozitivul este necesard in mai multe
puncte. Elementele tactile 11, 12 si 13 pot avea integrate sau nu senzori pentru masurarea
presiunii de apésare, senzori care si fie conectati la placa cu circuit integrat 3.

Un procedeu de imitare a gesturilor mainii umane in maxim trei puncte de contact simultan
pe un dispozitiv, caracterizat prin faptul ci: pozifionarea realizatd de un dispozitiv cu
comandi numericéd extern a primului element tactil realizeazi un gest de apésare intr-un
singur punct de contact, selectarea numéarului de puncte de contact cu ecranul necesare
pentru simularea unui gest se face prin coborarea sau ridicarea independenta a maxim doui
dintre cele trei elemente de interactiune, migcarea liniard a celui de-al doilea element de
interactiune realizeaza un gest de glisare sau de ciupire, migcarea pe un arc de cerc a celui
de-al treilea element de interactiune simuleaza un gest de rotire fatd de primul element
tactil.

Un dispozitiv conform cu revendicérile 1, 2, 3 si 4 poate folosi camera 10 pentru a gési
elemente vizuale pe dispozitivul cu care interactioneazi (iconite, regiuni, butoane) si
ulterior sa se execute gesturi pe baza elementelor gasite (apasari, gliséri, gesturi de ciupire,
rotire, etc.), folosindu-se elementele tactile 11, 12 si 13. De asemenea, sistemul care include
mecanismul prezentat poate avea §i o sursd de intrare video exterioard camerei 10, iar pe
baza informatiilor identificate in cadrele respective si se realizeze gesturi pe dispozitivul
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cu care interactfioneazd mecanismul, dispozitivul fiind conectat si influentand fluxul video
exterior.
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DESENELE EXPLICATIVE

Figura 1. Ansamblul complet, privire de sus

1 — Motor; Folosit la actiunea de rotatie a ansamblului format din motor cu mecanism de
coborére s element tactil

2 — Motor; Folosit la glisarea liniara a ansamblului format din motor cu mecanism de
coborére si element tactil

3 — Circuit imprimat; Circuitul imprimat contine toata electronica necesard pentru actionarea
motoarelor, cat si software-ul necesar pentru controlul acestora

4 — Ansamblu de actionare a elementelor tactile mobile, format din motor cu mecanism de
coborére

5 — Tija rezistenta la uzura pentru glisarea ansamblului 4 prin angrenajul de roti dintate intre
motorul 1 si elementul 8.

6 — Placa de prindere, pozitionata in partea de sus a intregului ansamblu

7 — Placa de prindere, pozitionata in partea de jos a intregului ansamblu

8 — Piesa care gliseaza fiind angrenata de rotile dintate fixate pe motorul 1, 2
9 — Slot pentru realizarea miscarii

10 — Camera pentru detectia de elemente vizuale prezente pe dispozitiv
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Figura 2. Ansamblul complet, privire de jos

11,12,13 — Element capacitiv pentru interactiunea cu dispozitivele care au ecran tactil sau
prin interactiunea cu butoanele, rotitele si alte mecanisme mecanice de controlare a unui
dispozitiv

14 — Fir conductiv care asigura contact electric cu 11,12 51 13

15 — Piesa de fixare a elementelor tactile 11,12 si 13, care se ataseaza pe ansamblul 4

=



RO 134785 A0

19 .

Figura 3. Sectiune mediani a mecanismului

16 — Ansamblu de glisare liniard. Ansamblu este folosit pentru a deplasa elementul capacitiv
12 pe o traiectorie liniard. Cursa acestuia este de aproximativ 3 ¢cm si este folosit in cadrul
gesturilor de mérire, micsorare si in cadrul gesturilor complexe care necesitd mai multe
puncte de atingere

17 — Ansamblu de rotatie. Ansamblul este folosit pentru a deplasa elementul capacitiv 11 pe
un arc de cerc. Ansamblul este folosit in gesturile care necesita rotatie, dar si in gesturile
complexe care necesitd mai multe puncte de atingere

18 — Gaura de prindere pentru elementul capacitiv static. Acesta nu poate sa fie ridicat sau
coboréat. Celelalte doua elemente pot fi coboréte, respectiv ridicate la comanda

19 — Gauri de prindere cu surub

20 — Slot de prindere pentru motorul 4
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Figura 4 a. Ansamblul 4 actionare liniara a punctelor de interactiune cu dispozitivul

21

Figura 4 b. Ansamblu 4 Privire detaliatid a elementului capacitiv
21 - Element capacitiv pentru interactiunea cu ecranele tactile, similar cu 11,12,13

22 — Pin care realizeaza conexiunea electricd intre elementele 14 si 21
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Figura S a. Privire detaliatid a miscarii de coborire a elementelor tactile 12, 13 (ambele
ridicate)
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Figura 5 b. Privire detaliatd a miscarii de coborare a elementelor tactile 12, 13 (12
coborat)
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Figura 5 ¢. Privire detaliata a miscarii de coborire a elementelor tactile 12, 13 (13

coborat)

23 — suprafatd dispozitiv cu care interactioneazd mecanismul
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‘ Periferic comunicatie ‘ 201

Driver comunicatie | 202

203 | Interpretor comenzi {_7 -{ Control parametrii executie ‘ 207
| !
Comanda si control motoarej 204 Driver NVRAM 208
l .
‘ Driver control motoare ‘205 [Memorie nonvolatila | 209

I

‘ Periferic actionare motoareJ 206

Figura 6. Organigrama Software

201 — Interfatd comunicatie; Nivelul fizic prin care se realizeazd comunicatia software-ului
integrat masina numerici sau dispozitivul/robotul pe care mecanismul prezentat este montat

202 — Driver comunicatie; Modul software pentru comanda perifericului de comunicatie 201;
asigura receptionarea comenzilor si transmiterea rezultatelor acestora

203 — Interpretor comenzi; Modul software ce primeste comenzi de la driverul de comunicatie
202 si planifica actiunile ce trebuie efectuate luand in calcul parametrii de executie

204 — Comanda si control motoare; Modul software apelat de interpretor 203 ce actioneaza
unul sau mai multe motoare. Odatd ce actionarea doritd a fost efectuatd, modulul poate
transmite un rezultat folosind driverul de comunicatie 202

205 — Driver control motoare; Modul software ce permite actionarea motoarelor de pe
mecanismul prezentat, prin controlul perifericului de actionare 206

206 — Periferic actionare motoare; Nivelul fizic prin care se transmit comenzi de actionare de
la microprocesor catre interfetele fizice de control

207 — Control parametrii executie; Asigurd rutinele pentru stocarea, citirea si modificarea
parametrilor de lucru In memoria nevolatila 209

208 — Driver NVRAM; Arbitreaza scrierea si citirea informatiilor in memoria nevolatila 209

209 — Memorie non-volatild; Ofera spatiu de stocare pentru parametrii de executie si pentru
informafii referitoare la mecanism
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