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La presente invenzione & relativa ad una periferica
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per calcolatore elettronico. Questa periferica comprende
un guanto, per il tracciamento e la manipolazione di

modellil wvirtuali in due o tre dimensioni (comunemente

realizzate con tecniche CAD, CAS o virtual reality
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systems) su uno schermo, ed un supporto per
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l’avambraccio corrispondente alla mano che indossa 1l

suddetto guanto.

Sono ben conosciute nella tecnica delle periferiche
per mezzo delle quali, con modalité gimili a ﬁuelle di
un mouse o di un Jjoystick, si possono tracciare e
manipolare dei messaggili grafici, per esempio figure o
modelli, su uno échermo collegato ad un calcolatore
elettronico.

Una di queste periferiche comprende un guanto a cui

sono associati dei sensori. L’utente indossando tale



guanto e spostando: l’avambraccio e/o la mano inguantata

riesce ad imprimere il comando desiderato; che si
traduce, per esempio, 1in uno spostamento O in una
rotazione di un oggetto che gia appare sullo schermo.

Sistemi di questo tipo presentano perd il difetto
che 1’avambraccio relativo alla mano inguantata deve
restare sSpesso sospeso per impartire gli ordini
necessari per spostare, ad esempilo, una certa figura
sullo schermo. Tutto c¢id comporta un certo affaticamento
dell’avambraccio stesso.

Per ovviare a questo inconveniente si é& pensato in
maniera innovativa di dotare la periferica di un
supporto comprendente un bracciolo su cuil lﬂoperatore
possa appoggiare 1l’avambraccio.

Inoltre, tale bracciolo, oltre a consentire dei
movimenti secondo quanto previsto da un giunto sferico,
deve anche essere atto a bloccare 1’avambraccio, per
permettere il riposo dell’avambraccio stesso.

Il bloccaggio del Dbracciclo appartenente al
supporto viene realizzato ‘vantaggiosamente ‘utilizzando
le proprieta di un fluido elettroreologico compreso nel
meato del giunto sferico che sorregge il ‘bracciolo
stesso.

Come €& noto, c¢i sonc materiali le cui jproprieté

reologiche cambiano in funzione del campo elettrico ad

o
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essi applicato. Questi materiali sono usati in Meccanica
per realizzare valvole, frizioni ecc. Tali materiali
possono‘essere gsotto forma fluida.

Difatti, i fluidi elettroreclogici (abbreviato:
ERF) sono delle dispersioni colloidali le cui proprieta
cambiano nel momento in cui un campo elettrico viene
applicato su di esse. Tali fluidi ER sono costituiti da
particelle solide (solitamente di origine minefale come
allumino-silicati, o anche organiche di tipo polimerico)
disperse in un liquido non conduttore dij origine
organica (olio di paraffina, kerosene, olio di gilicone,
ecc.). Le particelle sospese, in presenza difun campo
elettrico, da disordinate e disperse nel liquido,
diventano allineate e si dispongono in  catene
sostanzialmente regolari (strutture fibrose oriehtate)
la cui direzione & parallela a gquella del campo
elettrico applicato. -

In presenza di uno sforzo di taglib le catene si
rompono dopo aver superato una determinata tensione di
snervamento. Con sollecitazioni  superiori a tale
tensione di snervamento si hanno scorrimenti plastici
del materiale, mentre per sollecitazioni inferiori il
fluido si comporta come un materiale viscoelastico,
sostanzialmente solido.

Nel momento in cui viene rimossa la differenza di
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potenziale agli elettrodi le particelle tornano ad una
configurazione casuale ed il fluido & libero di scorrere
senza opporre alcuna resistenza.

E’ consuetudine attribuire il . fenomeno
precedentemente desgcritto esclusivamente alla
polarizzazione delle particelle indotte da un campo
elettrico. In realtd il fenomeno €& pild complesso, ma non
verrd descritto pil in dettaglio per non appeSantire la
presente trattazione.

Invece, nella presente descrizione verrd precisato
come un fluido elettroreologico possa essere utilizzato
vantaggiosamente in una periferica per célcolatori
elettronici, tale periferica comprendendo uné supporto
ed un guanto. In particolare, verra specificato in
seguito come questo fluido possa essere usato per
bloccare il movimento di un bracciolo associato al
giunto sferico del supporto.

Pertanto, scopo della presente invenzione & quello
di realizzare una periferica avente le caratteristiche
rivendicate allarrivendicazione 1.

La presente invenzione verra ora descritta con
riferimento ai disegni annessi, che ne illustrano un
esempio di attuazione non limitativo, in cui:‘

- la figura 1 illustra un sistema di trasmissione e

manipolazione dati che comprende una periferica secondo




1'invenzione;

- la figura 2 mostra un ingrandimento della
periferica illustrata in figura 1; tale periferica
comprendendo un guanto ed un supporto; ‘

- le figura 3-13 illustrano vari particolari del
supporto appartenente alla periferica di figura 2;

- la figura 14 mostra una vista prospettica di un
bracciolo, 1l quale & un componente del supporto di

figura 2; e

- la figura 15 illustra un basamento utilizzato nel

supporto di figura 2.

In figura 1 con 100 & stato designato un sistema di
trasmissione ed elaborazione dati comprepdente un
calcolatore elettronico 101, provvisto di uné tastiera
102 e di uno schermo 103.

Il sistema 100 prevede, incltre, una ;centralina
ricevente 104a ad ultrasuoni, una periferiéa 105 del
tipo innovativo che andremo a descrive#e ed un
dispositivo 104b, interposto tra il calcolatore
elettronico 101 e la periferica 105.

Come sara visto meglio nel prosieguo, il
dispositivo 104b viene utilizzato per ihserire e
disinserire dei mezzi di bloccaggio dei movimenti di un
avambraccio AV di un utilizzatore (non illustrato

interamente) appoggiato su una porzione della periferica
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105 (vedi oltre).

Pidl in particolare, la perifericarlos co@prende un
guanto 105a indossato da una mano M di un utilizzatore
(non rappresentato per intero), ed un supporto 105b atto
a sostenere 11 citato avambraccio AV che termina con la
mano M stessa.

Sul guanto 105a, realizzato 'vantaggiosamente, ma
non necessariamente, in neoprené} sono previste una
prima coppia di sensori S1 ed S2 situata sul dorso deila
mano M ed una seconda coppia di sensori 83, S4 posti,
rispettivamente, sul pollice e sull’indice della mano M
Stessa.

Evidentemente anche le altre dita della mano M
possono essere provvisti di analoghi sensori.;

I sensori 81, S2 sono atti a colloquiére con la
centralina ricevente 104a ad ultrasuoni essendo essi

stessi degli emettitori di ultrasuoni. In altre parole i

due sensori S1, S2 sono atti a reaiizzare la
triangolatura con un altro sensore S0 compreso nélla
centralina 1O4a5 In tal modo viene rilevata la posizione
della mano M ed i suoi spostamenti in termini di
rotazioni e traslazioni rispetto al sensore posto SO
nella centralina 104a attraverso un flusso continuo di
dati il cui compito & ovviamente guello di comunicare al

calcolatore elettronico 101 1 corrispettivi movimenti in
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termini di rotazioni e spostamenti di un oggetto
virtuale OG rappresentato sullo schermo, il quale,
quindi, si muovera di conseguenza.

Pertanto i sensori S1, S2 servono ad individuare la
posizione della mano M nello spazio secondo le tre
dimensipni X, Y, z e le rotazioni o, B, Y della stessa
mano M intorno a tali assi x, vy, z.

I due sensori 83, S4 servono, invece, per compiere
qualsiasi operazione prestabilita dall’operatore,
essendo suddetti sensori S$3, S4 in pratica quelio che in
gergo si definiscono smart keys, sull’oggetto OG
rappresentato sullo schermo 103.

L’attivazione delle funzioni pud avvenire quando

pollice ed indice della mano M si toccano, mettendo in

contatto il sensore S3 con il sensore S4 chiudendo in g i

tal modo un circuitoc (non illustrato) alloggiato nel i .g

guanto 10ba. S

I1 guanto 105a pud essere traforato per consentire
la traspirazione della mano M.

All’internc della centralina 104a & allogglato
anche un trasformatcore {(non illustrato).

Tale trasformatore ha il compito di fornire la
differenza di potenziale necessaria al manifestarsi
della reattivita del fluido ER ed & costituito

essenzialmente da due avvolgimenti trifase atti a



convertire la tensione di linea (220 o 110 V alternata)
nella tensione richiesta dal fluido adottato, per una
potenza attiva totale di circa 5 watt.

Come abbiamo detto, la periferica 105, oltre che il
guanto 105a, comprende anche un supporﬁo 105b
rappresentato in maggior dettaglio in figura 2 e
nell’esploso di figura 5.

In realta nel sistema 100 esistono due
sottosistemi, quello di tracking, realizzato per mezzo
del guanto 105a, e guello di attivazione/disattivazione
del supporto 105b.

Difatti, 1’interazione tra 1l tracking ed il
supporto 105b avviene al momento del bloccaggio. Tl
flusso di dati provenienti dal guanto 105a & continuo,
come abbiamo detto. Quindi quando 1l’utente utilizza la
periferica 105 il guanto 105a fornisce un flusso di dati
che varia con continuita.

Nel preciso momento in .cuil 1’operatore sceglie
arbitrariamente la posizione nello spazio della mano M
la variabilita del flusso di dati  si riduce
notevolmente.

Le variazioni di posizione della mano M, e quindi
del guanto 105a, vengono rilevate e codificate per mezzo
di una opportuna operazione di settaggio dei sensori 81,

S2, grazie alla quale & possibile fissare la sensibilita




degli stessi.

Individuato quindi' un determinato “range” di
variazione, la centralina 104a riconoscerd la posizione
dell’avambraccio AV come “definitiva” ogniqualvolta la
triangolatura ricadra nel suddetto “range”.

A questo punto il circuito elettrico (vedi oltre)
che gestisce il fluido ER si chiudera, attivando il -
campo elettrico del giunto e provocando cosi la reazione
del fluido ER stesso. Ovviamente questo portera al
bloccaggio del supporto 105b dell’avambraccio AV (vedi
oltre) .

Per contro, quando i dati provenienti dai sensori
81, 82 usciranno dal “range” prestabilito di variazione,
assisteremo al contrario, ovvero all’apertura del
circuito (vedi oltre). Questo, come effetto a cascata,

implica lo sboccaggio del supporto 105b.

Inoltre, il settaggio svolge un ruolo fondamentale.

Difatti, per prima cosa serve ad identificare
correttamente il posizionamento della mano M,
identificazione che =) condizione necessaria e

" sufficiente all’azionamento, o meno, del bloccaggio del
" gsupporto  105b. Inoltre, tale settaggio serve aa
eliminare eventuali “sfarfalii” dell’oggetto oG
rappresentato sullo schermo 103.

Come mostrato in maggior dettaglio in figura 2 il



supporto 105b comprende un bracciolo 106 collegato ad un

basamento 107 tramite un dispositivo meccanico 10

(figura 4-13) a giunto sferico <che verra meglio
descritto qui di seguito.

Per migliorare la comprensione dei fenomeni in
figura 3 sono esemplificate le forze in gioco in un
dispositivo meccanico 10.

Difatti, il dispositivo meccanico 10 comprende una
asta 11 ed un giunto sferico 12 ad essa associato
(figura 3).

Se per mera ipotesi simuliamo una condizione in cui
sull’asta 11 & appoggiato integralmente 1‘avambraccio AV
(non illustrato) per impartire dei comandi al

calcolatore elettronico 101, e se si indica con:

Ln, = lunghezza media dell’avambraccio AV

m= massa media dell’avambraccio AV

Ponderando i dati anatomici e considerando valori

medl possiamo fare le seguenti ipotesi:

L [280mm :330mm]= L, =350mm
meb@ﬁ@k:%:%g

Da cui, se si indica con:
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F, = forza peso;
M,= momento della forza peso (per un certo valore

di d, dove con d si individua la distanza ipotetica del

baricentro G dell’avambraccio dal centro O della sfera;

vedi figura 1)

Avremo:
F, =3924N =40N
AJP:}%/\d
d= (G —O)(isena +jcosa)
Evidentemente, il valore massimo di d si ha
quando:
a=0

Da cui deriva che:

A = (G =0),, =19Tmm = M, = 1880 Nmm

Inoltre, & da notare che abbiamo fatto 1’ipotesi
semplificativa di considerare il problema come se fosse
piano. Possiamo, tra l’altro, limitarci a considerare 1

moduli, trascendendo cosi dal carattere vettoriale del

problema.

Pertanto, Mr, il momento resistente che dovra

opporre 1l sistema fluido ER/giunto sferico 12, deve

&,
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soddisfare la seguente relazione:

Difatti, nelle figure 4 e 5 & mostrato il
dispositivo 10 in tutte le sue parti costitutive.

Come affermato precedentemente, &  possibile
considerare il dispositivo 10 come formato da una asta
11 e da un giunto sferico 12.

Qui di seguito verranno descritti in dettaglio i
vari componenti del dispositivo meccanico 10.

I1 giunto sferico 12 comprende, a sua volta, una
sede sferica 13. In tale sede sferica 13 & possibile
distinguere una calotta sferica 13a ed una flangia 13b
ad essa solidale. La flangia 13b presenta dei rispettivi
fori 13c per ricevere degli elementi di fissaggio, come
vedremo meglio ih seguito. Ciascun foro 13c & posto a
120° rispetto ai due fori 13c adiacenti.

Sul fondo della calotta sferica 13a & possibile
distinguere anche un elemento 134 di aggancio di un cavo
elettrico (non mostrato) che mette in tensione elettrica
l’intera sede sferica 13 costruita in un materiale
conduttore | dell’elettricita, vantaggiosamente
1’alluminio, per dei fini che verranno spiegati meglio

nel prosieguo.




All’internoc della calotta sferica 13a, che

prima armatura per il

fluido ER, sono posizionati tre inserti 14 (fig

segmento sferico, realizzati per fusione in

dura (per esempio, Teflon).

I tre inserti 14,

campo elettrico neces

mostrati in maggior dett

funge da
sario al
a

jura 7)

plastica

raglio in

figura 7 ed ospitati in rispettive sedi 1l4a (figura 6)

ricavate sulla superficie interna della calott:

13a, servono al centraggio di una sfera 15

anch’essa vantaggiosamente in alluminio. Evid

la superficie 15a della sfera 15 rappresenta un

armatura, la quale, insieme alla prima

costituita dalla calotta sferica 13a,
creazione di un campo elettrico atto ad agire s
ER.

Incltre, 1 tre inserti 14 in plastica di

servono per 1l centraggio della sfera 15, per

la presenza costante di un meato di
evitare un contatto diretto della superficie 1

calotta sferica 13a, contatto che c

evidentemente, un cortccircuito elettrico.

(f

sel

fluido E

n sferica
“igura 8)
entemente
2 seconda
armatura
rve alla

ul fluido

figura 7
garantire
R, e per

5a con la

reerebbe,

Come mostrato sempre in figura 8, alla sfera 15 &

attaccato un codolo 16, vantaggiosamente
una cava 17 filettata in cui pud essere

estremitd lla dell’asta 11 (figure 5 e 13).

14

provvisto di

avvitata una




In figura 8 si & mostrato un pa

rticolare

accorgimento atto a migliorare la presa del fluido ER

sulla sfera 15.

fori conici 18a, 18Db, 18c,

rispettivi assi a, b. ¢, d convergenti verso il

della sfera 15.

Vantaggiosamente 1’angolo (&) compreso tra
(a) e (c) dei fori conici 18a e 18c & uguale a
come l'angolo (&)
fori conici 18b e 18d, rispettivamente.

Difatti, la Richiedente ha trovato con il

confermato in seguito da risultati sperimentali,

Tale accorgimento consiste in

18d presentanti

compreso tra gli assi (b) e (d)

quattro
dei

centro C

gli assi
60°, cosil

dei

calcolo,

che 1la

forma di attuazione ottimale & quella rappresentata in

figura 8.

Infatti, se per il giunto sferico 13 si adotta una
sfera 15 presentate quattro fori 18a, 18b, 18c, 18d come
mostrato in figura 8; e poiché, come abbiamo detto:

dmex =(G-0),., =197mm = M , = 7880 Nmm

Considerando valida 1’ approssimazione vista

precedentemente per quanto riguarda 1 punti di

applicazione delle forze in gioco Fy,

d,=12mm (dove con‘dr si & chiamata la dis

si avra che:

tanza dal

centro O della sfera 15 delle forze indotte dal fluido

- 15 -
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ER sulle pareti di ciascun foro conico 18a, 18b, 18c,

18d) .

Poiché, come abbiamo detto, i fori conici 18a, 18b,

18c, 18d sono per ipotesi in numero di quattro:

M,=4 F, dy= 48 F,

Questa espressione & una equazione la cui incognita

& F,; pertanto:
F, 2 7880/48 =~170 N

I1 calcolo della  superficie totale del sistema

giunto-sede, eseguito con un apposito programma, porta

—
°8
fva)

al seguenti risultati:

{lscrito

SUP e = 5736mm’* —2512mm* = 3224mm’*
Supguscio.estemo = 2524]’}’!}’}12

— 2
S up corona.circolare ~ 693 mm

= Sup,, = 5754mm*

Con  Supyrize della sfera 15 si & ’ind@caté la
differenza tra la “superficie totale” della s%era 15 e
la porzione della stessa superficie non bagnata dal
fluido ER. Per ‘“superficie totale” si in&ende la
superficie délla sfera 15 al netto della se%ione del

codolo 16, pit la superficie interna dei fo#i conici

- 16 -



18a, 18b, 18c, 18d.

La Supguscicesterno € 1a superficie
sferica 13a, mentre la Supcoronacircolare e
corona circolare compresa tra la sfera 15 e
sferica 13a.

strada si arriva

Per questa

soluzione seguente:

N
——119———7 ~ 0,030N /mm?* = [Pa]=30.000F

5754 mm
Vantaggiosamente si & scelto come flu

fluido, descritto da Shiga nel 1993,

particelle di metacrilato di policobalto disp

gel di silicone avente le seguenti caratteris

fluido ER soddisfa pienamente i valori otten

calcolo precedente.

dell
17z

ovviam

comprend

a calotta
srea della
la calotta

ente alla

a

ido ER un
ente delle
erse in un
tiche Tale

uti con il

Se si continua nella spiegazione dei particolari
mostrati nell’esploso di figura 5, possiamo notare
l’esistenza di un anello isolante 19 (figura 9) in gomma

il quale prevede tre fori passanti 19a corrisg

fori passanti 13c della sede sferica 13 (

Ciascun foro passante 19%a & posto a 120° rispe

fori passanti 19a adiacenti.

Per assicurare una alimentazione elettric

della sfera 15 & previsto un anello

strisciante 20, preferibilmente in rame,

17

di

pr

bondenti ai
figura 6).

»tto al due

~a continua
contatto

ovvisto di




tre fori 20a, corrispondenti ai fori 13c (figura 6) e

1%9a (figura 9), e di quattro propaggini 20b che =i

propendono all’interno dell’anello 20. Come d+ consueto,
ciascun foro passante 20a & posto a 120° risp%tto ail due
fori passanti 20a adiacenti. L‘’anello isolan%e 19 isola
la sede sferica 13 dall’anello di contatto %trisciante
Come mostrato in figura 5, la calotta sferica 13 e
l'anello di contatto strisciante 20 sono? collegati
elettricamente per mezzo di fili 2la e 21b ai poli di un
generatore di tensione 22 che pud essere controllato,
per esempio per mezzo del dispositivo 104b (figura 1),
comandato, a sua volta, dal calcolatore elettronico 101
secondo le modalita viste in precedenza.
L’anello di contatto strisciante 20 si appoggia
sulla sfera 15 in modo che le cariche elettriche possano

trasferirsi dall’uno all’altra.

Come mostrato nelle figure 5 e 11, per guidare

l’asta 11, e quindi 1’avambraccio AV dell’utente ad essa

appoggiato, secondo percorsi preferenziali & possibile
adottare un giunto superiore 24. Tale giunté superiore
24, in plastica dura, presenta una fléngia 24a,
provvista dei soliti tre fori 24b (figura ﬁlb) ed un
colletto sagomato 24c solidale alla flangia é4a stessa.

Un bordo 24d del colletto sagomato 24c, acpoppiandosi




con la superficie dell’asta 11, genera un

a sorta di

accoppiamento a camma, consentendo il movimento della

asta 11 soltanto secondo percorsi preferenzia

Tra 1l’anello di contatto strisciante

giunto superiore 24 & interposto un O-Ring 2
idraulica vigibile in figura 5.

Inoltre, come mostrato sempre in

attraverso ciascuna terna di fori passanti 13

1i.

20 ed il

5 di tenuta

figura 5,

¢, 19a, 20a

& possibile far passare un corrispondente pbullone 26 al

quale & avvitato un rispettivo dado 27.

Pertanto, per mezzo dei tre bulloni

rispettivi dadi 27 & possibile serrare “a

elementi 13, 15, 19, 20,

figura 5.

Il dispositivo meccanico 10 comprende

24 e 25 come mostrat

26 e dei

pacco” gli

o sempre in

inoltre un

cappuccio 28 mostrato in maggior dettaglic in figura 12.

Tale cappuccio 28, realizzato in gomma morbida,
comprende una flangia 28a solidale ad una cupola 28b
provvista di un foro passante 28c atto ad essere
attraversato dall’asta 11, la quale, come si e detto,
essendo provvista di una filettatura ad una sua
estremita 1l1la, viene avvitata nella filettatura
realizzata nella cava 17 prevista sul codolo 16 (figura

8).

La flangia 28a del cappuccio 28 present

19

A una terna




di fori 28d.

Come mostrato in figura 5, il cappuccio 28 &
accoppiato ad una cuffia isolante 29, _prefefibilmente
costruita <con lo stesso materiale con cﬁi si &
realizzato il cappuccio 28, e presentante una terna di
fori 29a. L’accoppilamento tra il cappuccio‘ 28 e 1la
cuffia isolante 29 avviene tramite una ‘terna di -

bulloncini 30, ciascuno dei gquali é& infilato in una

rispettiva coppia di fori 284, 29a, e stretto da un

rispettivo dado 31. )
Come illustrato in figura 4, la cuffia isolante 29
viene accolta e fissata, con mezzi noti e non

illustrati, in wuna sede 32 ricavata su una porzione

superiore 107a del basamento 107 (vedi anche figura 5) . %%
‘ o

Evidentemente anche la calotta sferica 13 & fissata é? i
nella sede 32 realizzata nella porzione superipre 107a. é
Inoltre, con Iiferimentqr alla figufé 5, il %:g

o &

basamento 107 comprende la gia citata porzione;superiore
107a ed una porzione inferiore 107b ad essa avvitata
tramite mezzi non mostrati. Tale porzione inferiore 107b
prevede cinque piedini a ventosa 108 per fissare la
periferica 105 su una superficie di lavoro. ‘

I1 basamento 107 & realizzato vantaggiosamente, ma
non necessariamente, a forma di “ferro di cavallo”.

I1 funzionamento del supporto 105b di immediata



intuizione.

L’'operatore dopo aver appoggiato l’avambfaccio AV
sul bracciolo 106 (figura 5) spinge la asta il stessa
per inviare dei comandi al calcolatore elettronico 101;

Per bloccare 1’avambraccio AV dell’utenté in una
determinata posizione il sistema 100 non deve far altro
che attivare, tramite il dispositivo 104b, il generatore
di tensione 22. Si indurra, pertanto, un campo elettrico
nella massa di fluido ER tale da aumentare la viscosita
di tale fluido in modo da bloccare la sfera 15,;e quindi
l’asta 11 ad essa associlata, nella posizione vbluta. Il
bloccaggio del giunto sferico 12 pud essere neéessario,
per esempio, per permettere all’avambraccio AV
dell’utente di riposare. Tale Dbloccaggio & ;garantito
dall’azione di interferenza realizzata dal fluido ER sui
tre inserti 14 a segmento sferico inseriti all’interno

della calotta sferica 13, da un lato, e sui quattro fori

conici 18a, 18b, 18c, 18d presenti sulla sfera 15.

Come abbiamo detto, il movimento del bracciolo 106,
e quindi dell’avambraccio AV, pud essere indirizzato
verso percorsi privilegiati definiti dal bordo 24d del
colletto sagomato 24c del cappuccio 24.

Una volta che si voglia rendere libero il movimento
dell’avambraccio AV dell’utente, 1l dispositivo 104b

disattiverd il generatore di tensione 22 riportando la
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viscositd del fluido ER a dei valori tali da%consentire
una rotazione della sfera 15 rispetto allajsuperficie
interna della calotta sferica 13 e quindi una rotazione
del bracciolo 106 rispetto al basamento 107. |

Dall’osservazione congiunta delle figure 5 e 15
possiamo notare che il bracciolo 106 presenta un foro
longitudinale F, attraverso 1l quale si fa passate
l’asta 11. Sul bracciolo 106 vi sono, inoitre, delle
coppie di asole AS1 ed AS2 attraverso le quali si fanno
passare delle cinghie (non illustrate) per migliorare il
bloccaggio dell’avambraccio AV sul braccioclo 106 stesso.

In alternativa, il  guanto 105a pud essere
conformato in maniera tale da ricoprire anche
1’avambraccio AV. Sia la superficie estérna della
porzione ricoprente 1’avambraccio AV, che la:superficie
concava del bracciolo 106 possono essere pfovviste di
strisce adesive, come per esempio 11 Velcro @, le quali
espletano la stessa funzione di - bloccaggio
dell’avambraccio AV  descritta in precédenza con
riferimento alle cinghie passanti attraversb le asole
AS1 ed AS2.

I1 vantaggio principale della periferica 105 € che
l’azione di bloccaggio e di riattivazione dei movimento

dell’avambraccio AV appoggiato sul bracciolo 106 viene

fatto con un sistema semplice, affidabile e di facile




gestione da parte di un calcolatore elettronico 101

sfruttando 1le caratteristiche proprie al £luido ER.
Infine bisogna notare che il sistema 100 permette dei

tempi di reazione quasi istantaneil.




RIVENDICAZIONI

1. Periferica (105) per calcolatore glettronico
(101); periferica (105) caratterizzata dal‘ fatto di
comprendere:

- un guanto (105a) in cui sono inseriti dei sensori
(81, S82) atti a permettere il posizionamento nello
spazio di una mano (M) indossante detto guanto (105a) ed
atti, inoltre, a comandare il tracciamento e la
manipolazione di messaggi grafici su uno schérmo (103) ;
ed

- un supporto (105b) per un avambraccio:(AV) di un
operatore indossante detto guanto (105a); detto supporto
(105b) comprendendo mezzi di bloccaggio/sbloccaggio dei
potenziali movimenti dell’avambraccio (AV), detti mezzi
di bloccaggio/sbloccaggio essendo comandati da detti
sensori (S1, S2) posizionati su detto guanto (105a) per
il tramite di detto calcolatore elettronico (101).

2. Periferica (105) in cui detti mezzi di
bloccaggio/sbloccaggio comprendono un dispositivo (10)
utilizzante un fluido elettroreologico (ER), detto
dispositivo (10) essendo comandato da detto calcolatore
elettronico (101) per 11 tramite di un ‘dispositivo
(104Db) .

3. Periferica {(105) come rivendicato in una
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qualsiasi delle rivendicazioni precedenti, inicui detti
sensori (S1, S82,) sono atti ad inviare dei segnali ad
ultrasuoni ad una c¢entralina (104a) interfa&ciata con
detto calcolatore elettronico (101). |

4. Periferica (105) come rivendicato  alla

rivendicazione 3, 1in cui detti sensori (S1, S2) sono

atti a triangolare la posizione di detta mano (M)

rispetto ad un sensore (S0) compreso in detta centralina
(104a) .

5. Periferica {105) come rivendicato alla

rivendicazione 4, in cui ulteriori sensori (S3, S4) sono
atti a compiere delle operazioni su oggetti (0OG)
rappresentati su detto schermo (103).

6. Periferica (105) come rivendicatb in una
qualsiasi delle rivendicazioni 2-5, in cui detto
supporto (105b) per 1l’avambraccio (AV) comprende un
bracciolo (106) ed un basamento (107), detto bracciolo
(106) e detto basamento (107) essendo collegati tra di
loro per il tramite del dispositivo (10) compfendente, a
sua volta, un giunto sferico (12)‘ il cui
bloccaggio/sbloccaggio & comandato dall’applicazione, o
meno, di una tensione elettrica su di un fluido
elettroreologico (ER).

7. Periferica (105) come rivendicato alla

rivendicazione 6, in cuil detto dispositivo (10) prevede,




am

inoltre, una asta (11) atta ed essere inserita in un
foro longitudinale (F) realizzato in detto bracciolo
(106) .

8. Periferica (105) come rivendic¢ato alla
rivendicazione 6, in cui il guanto (105a) & ' conformato
in maniera da vricoprire anche l’avambraccié (AV), in
modo tale che sia la superficie esterna della porzione
ricoprente 1’avambraccio (AV), che la superficie concava
del bracciolo (106) siano provviste di striscé adesive.

9. Periferica (105) come rivendi@ato alla
rivendicazione 6, in cui detto basamento (107) &
realizzato a forma di “ferro di cavallo”.

10. Sistema (100) di trasmissione ed eiaborazione
dati caratterizzato dal fatto di comprendere:almeno una
periferica (105) come rivendicato alle rivend;cazioni 1-
9.
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