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(47) Sammandrag:
Uppfinningen avser en koordinatanordning (1) som m&jliggsr manuell styrning av x- och en y-
koordinater. Koordinatanordningen (1) omfattar en rulleylinder (5) som fritt kan rotera kring en
rotationsaxel, translateras lings rotationsaxeln och tryckas ned fr att generera en trycksignal.
Rulleylindern (5) bérs i en vre bitlist (8) och halls i denna i lager som tillater rullcylindemn att
rotera, dér en undre birlist (8) mottar den §vre bérlisten (8) och omfattar rérelsedetektorelement
(13) som detekterar rullcylinderns (5) rotation och translation Den dvre biirlisten (8) omfattar
fotter (9a-d) forsedda med hjul som tilliter den att translatera i den undre biirlistens (8)
lingdsutstrickning och den undre bérlisten (8) omfattar ett forsinkt spar (22) som &r avsett att
motta ett férsta par av hjulen (9c-d) pa den Svre bérlisten och liter denna rra sig liings spéret.
Styrorganet (35, 8, 11) omfattande rullcylindern (5) och de dvre (8) och undre (11) bérlisterna ir
anordnade att kunna tryckas ned frén ett vilolége i ett holje (2, 15) och aktivera en
nedtryckningssensor (17).

I en utfdringsform av koordinatanordningen 1 omfattar héljet (2, 15) en bana (19) anordnad att
mottar ett andra par hjul (9a-b) pa den 6vre birlisten.

Uppfinningen avser déstill en sddan koordinatanordning (1) som omfattar 4ndlagessensorer (10,
18a-b) for detektion av om rullcylindern (5) natt endera #ndlége.
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Sammandrag

Uppfinningen avser en koordinatanordning (1) som m&jliggér manuell styrning av x- och en y-
koordinater. Koordinatanordningen (1) omfattar en rullcylinder (5) som fritt kan rotera kring en
rotationsaxel, translateras lings rotationsaxeln och tryckas ned for att generera en trycksignal.
Rulleylindern (5) bérs i en 6vre bérlist (8) och halls i denna i lager som tillater rullcylindern att
rotera, déir en undre bérlist (8) mottar den &vre bérlisten (8) och omfattar rorelsedetektorelement
(13) som detekterar rulicylinderns (5) rotation och translation Den &vre biirlisten (8) omfattar
fotter (9a-d) forsedda med hjul som tillater den att translatera i den undre bérlistens ®)
lingdsutstrickning och den undre bérlisten (8) omfattar ett forstinkt spar (22) som #r avsett att
motta ett frsta par av hjulen (9c-d) pa den dvre birlisten och later denna rora sig lings spéret.
Styrorganet (5, 8, 11) omfattande rullcylindern (5) och de 8vre (8) och undre (11) bérlisterna &r
anordnade att kunna tryckas ned frén ett viloléige i ett holje (2, 15) och aktivera en
nedtryckningssensor (17).

I'en utfdringsform av koordinatanordningen 1 omfattar holjet (2, 15) en bana (19) anordnad att
mottar ett andra par hjul (9a-b) pa den &vre birlisten.

Uppfinningen avser dértill en sadan koordinatanordning (1) som omfattar 4ndlégessensorer (10,
18a-b) fOr detektion av om rullcylindern (5) natt endera andléige.
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Koordinatanordning med rullcylinder

Foreliggande uppfinning avser koordinatanordning med en rullcylinder enligt ingressen till det
oberoende kravet.

S#rskilt avser den en sidan koordinatanordning som omfattar en nedtryckningsfunktion.

Uppfinningens bakgrund

Koordinatanordningar som fyller en funktion som motsvarar den hos en datormus, dér
anviindaren rullar och i sidled fSrskjuter en rullcylinder 4r kéinda. Sddana koordinatanordningar
kan f3s att rotera med lag friktion men &r svéarare att fa att glida i sidled. Typiskt &r det dértill
Onskviirt att f5rse koordinatanordningen med en nedtryckningsfunktion som motsvarar en
knapptryckning pa en datormus. Denna frihetsgrad i rullens rérelse gor det ytterligare svarare att
astadkomma en translationsrorelse med lag friktion under alla anvindningssitt.

Ett indamal med uppfinningen &r d4rfor att tillhandahalla en koordinatanordning med en
rullcylinder som reducerar friktionen vid translationsrérelse hos rullcylindern.

Dessa och andra éindamél uppnis genom koordinatanordning med en koordinatanordning med en
rullcylinder enligt de kéinnetecknande delarna av det oberoende kravet.

Sammanfattning av uppfinningen

Uppfinningen avser en koordinatanordning 1 som m&jliggér manuell styring av atminstone tva
koordinatparametrar. Koordinatanordningen 1 omfattar en rullcylinder 5 som fritt kan rotera
kring en rotationsaxel, translateras l&ngs rotationsaxeln och tryckas ned fr att generera en
trycksignal. Rullcylindern 5 bérs i en vre bérlist 8 och hélls i denna i lager som tillater
rullcylindern att rotera, déir en undre bérlist 8 mottar den §vre birlisten 8 och omfattar
rdrelsedetektorelement 13 som detekterar rullcylindemns S rotation och translation. Den dvre
biirlisten 8 omfattar fStter 9a-d forsedda med hjul som tillater den att translatera i den undre
brlistens 8 léngdsutstrickning och den undre bérlisten 8 omfattar ett forsénkt spar 22 som 4r
avsett att motta ett fSrsta par av hjulen 9c-d pa den Svre birlisten och later denna réra sig ldngs
spéret. Hjulen ger med fSrdel translationsrorelsen 14g friktion och god styrning. Styrorganet 5, 8,




11 omfattande rullcylinder 5 och de vre 8 och undre 11 bérlisterna #r anordnade att kunna
tryckas ned frén ett vilolige i ett hélje 2, 15 och aktivera en nedtryckningssensor 17.

1 en utfSringsform av koordinatanordningen 1 omfattar holjet 2, 15 en bana 19 anordnad att
mottar ett andra par hjul 9a-b p& den &vre birlisten.

Uppfinningen avser dértill en sddan koordinatanordning 1 som omfattar &ndligessensorer 10,
18a-b fOr detektion av om rullcylindern S nétt endera &ndlige.

Kort beskrivning av figurerna

Fig. 1 visar en rullcylinder med lager

Fig. 2 visar rullcylindern med pasatta lager

Fig. 3 visar rullcylindern monterad pé en &vre bérlist

Fig. 4 visar en undre birlist

Fig. 5 visar ett underrede fSr en koordinatanordning enligt uppfinningen
Fig. 6 visar den undre bérlisten monterad p4 underredet

Fig. 7 visar rullcylindern pa den Svre bérlisten, ovanpé den undre bérlisten p4 underredet
Fig. 8 visar rullcylindern i sitt véinstraste lige pa koordinatanordningen
Fig. 9 visar rullcylindern i sitt hdgraste l4ge pa koordinatanordningen
Fig. 10 visar koordinatanordningen med ett lock pasatt

Beskrivning av en fOredragen utfiringsform

Uppfinningen avser en anordning som hir betecknas koordinatanordning och som frén en
anviindare med handrdrelser miter och presenterar koordinatinformation som exempelvis kan
styra en markor pé en datorskéirm eller liknande. Koordinatanordningen har anvéindningar som
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paminner om hur exempelvis en datormus anviinds, men koordinatanordningen ligger vid bruk
normal stilla pé ett underlag i stillet for att réra sig ver underlaget.

Hur koordinatanordningen 1 ser ut i fullt ihopmonterat Iéige framgar av figur 10.
Koordinatanordningen har en rektanguléir 8veryta dér ett stort parti lings den ena langsidan, som
vetter mot anvéindaren, utgér ett stdd 2 for handleden. lings den andra langsidan, som vetter fran
anvéndaren, finns en rullcylinder 5 anordnad som utgdr koordinatanordningens huvudsakliga
inorgan. P4 del av handledsstddet finns en uppsittning tangenter 3 och ett rullhjul 4 anordnade,
som utgdr ett komplement till koordinatanordningens inorgan i form av rullcylindern.

Rullcylindern 18per i ett Sppet spér 6 dr den fritt kan forskjutas i rullcylinderns lingdsaxels
rikining &t hoger eller viinster. Det forsiinkta spéret stréicker sig nira fram till
koordinatanordningens kortsidor och spérets ndor utgdr begréinsning for rullcylinderns rorelse.
Rullcylinderns rdrelse i spérets lingdsutstrickning anvénds av koordinatanordningen fr att
beréikna den ena parametern i koordinatangivelsen, hiir typisk ett x-koordinatvirde.

Rullcylinder kan fritt rulla kring sin rotationsaxel och anvéndaren kan, genom att rotera
rullcylindern, 4ndra den andra parametern i koordinatangivelsen, hir typisk ett y-koordinatvéirde.
Givetvis kan translation och rotation av rullcylindern anvéindas fr att generera
koordinatangivelser som anvéinds pa annat sétt &n fSr att ange x- och y-koordinater i ett kartesiskt
koordinatsystem. Koordinatangivelserna kan fSrstés anvéindas i kombination med ytterligare
indata, sdsom exempelvis indata fran rullhjulet 4, for att exempelvis astadkomma styrdata med
tre dimensioner.

I anslutning till figurerna nedan beskrivs koordinatanordningens konstruktion. Beskrivningen
utgér frin en stegvis sammansittning av koordinatanordningen inifrin och ut, alltsd i stora drag
pé det s#tt den ldmpligen monteras vid produktion.

Fig. 1 visar en rullcylinder 5 med lager 7a-b invid rullcylinderns bégge #indor. Med lagren
borttagna fréin rullcylindern illustreras rulicylinderns bada rullaxlar som skjuter ut frén
rullcylinderna bigge #indar. Rullaxlarna 4r av betydligt mindre diameter &n rullcylinderns
diameter 6ver huvuddelen av dess utstriickning och mdjliggér att rullcylindern l#tt roterar kring
rullaxlarna med dessa inskjutna i motsvarande hal i lagren 7a-b. I den foreslagna utfdringsformen
ir rullcylindern alltsd glidlagrad i lagren vilket ger en 13g friktion, men man kan fSrstis 4ven




tédnka sig en variant med kullager eller andra typer av lager.

Fig. 2 visar rullcylindern 5 med lager 7a-b pd satta pa rullaxlarna. Lagerelementen 7a-b fungerar
delvis som lager men &ven som flistelement som skjuts ned i mottagningsSppningar i en Svre
barlist och haller rullcylindern nigot ovanfSr den Svre birlist s4 att den kan rotera fritt.

Fig. 3 visar rullcylindern monterad p4 den Svre biirlisten 8. Den &vre birlisten &r huvudsakligen
rektangulér med fistGppningar fSr att motta lagerelementen vid listens bada kortsidor sé att
rullcylindern stricker sig parallellt med listens lingdsaxel. I vardera av den Svre bérlistens fyra
hom finns fStter 9a-d anordnade som gdr det mdjligt fOr listen med rullcylindern att réra sig Sver
ett underlag. I den fSreslagna utfSringsformen utgdrs fStterna av frén listens undersida
utskjutande element med plana undersidor som litt glider p& underlaget. Uppenbart kan listen
rulla ytterligare léttare om fStterna utgdrs av kullager eller kullagrade hjul med rotationsaxlarna
parallella med den &vre biirlistens kortsidor.

Frén den dvre birlistens ena lingsida skjuter ett stoppelement 10 ut som anvinds fr att detektera
om listen nitt endera #ndlfiget i dess translationsrirelse.

Fig. 4 visar en undre bérlist 11 som utgérs av ett huvudsakligen rektanguléirt element med en
langsida som #r av n#ira samma lingd som koordinatanordningens lingd, s att den 8vre bérlisten
kan mottas p& den kortare undre birlisten med utrymme f3r den undre bérlisten att fSrskjutas
lings den undre bérlisten parallellt med den lingsida.

P& den undre bérlistens 11 bada kortsidor finns &ndpartier 12a-b anordnade. De bada
dndpartierna har innerytor som vetter mot varandra och #r formade som del av en sflirisk yta. De
bida &ndpartiernas innerytor 4r utformade att motta rullcylinderns lagerelement som har ytterytor
som #r formade som del av en sfiir. Andpartierna striicker sig uppét frin den undre bérlistens
ovansida och utit frin ena l4ngsidan. Lings samma lingsida p4 den undre bérlistens mitt finns
ett rorelsedetektorelement 13 anordnat som #r riktat mot den position dér rullcylindern anordnas,
alltsi At samma hall som #ndpartierna striicker sig. Rorelsedetektorelementet 13 har allts3 en fix
hdjd dver de bida listerna relativt rullcylindern, oberoende av hur hela det styrorgan 5, 8, 11 som

utgbrs av rullcylindern och de bada listerna ror sig, vilket ger en hog grad av tillfSrlitlighet vid
utlisning av rullcylindems rorelse.
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P& den undre bérlistens andra lngsida skjuter ett tryckelement 14 ut ungeflirligen mitt pa listen.
Tryckelementet samverkar med en trycksensor, si att d4 hela det styrorgan 5, 8, 11 som utgérs av
rullcylindern och de bada listerna trycks ned, trycks tryckelementet mot trycksensorn och en
signal genereras som anger att styrorganet trycks ned. Detta kan anviindas pd samma siitt som
tryckknapparna pé en vanlig datormus.

Léngs den undre bérlistens andra l4ngsida stricker sig ett firsinkt spar 22 som #r avsett att motta
ett par av ftterna 9c-d pa den dvre birlisten och later denna rdra sig lings sparet. Eftersom den
Ovre biirlisten med sitt ena fotpar vilar i sparet, hills den &vre bérlisten alltid p& samma héjd Sver
den undre bérlisten oberoende av hur den lyfts upp eller trycks ned.

Fig. 5 visar ett underrede 15 fr en koordinatanordning enligt uppfinningen och detta &r utformat
att motta styrorganet 5, 8, 11. Underredet 15 omfattar en ldngstrickt, ungefiirligen rektanguliir
forsinkning 16 som stréicker sig lings underredets ena l4ngsida och #r utformad att motta
rullcylindern. Forséinkningen méjliggdr for hela styrorgan 5, 8, 11 att r&ra sig nigot nedét frén en
viloposition. Styrorganet hills normalt i detta vilol4ge av ett fiidrande element och trycks
styrorganet ned, fjédrar det tillbaks till viloliiget sa fort trycket upphort.

Styrorganet vilar i tva punkter pi den undre barlistens #ndpartier 12a-b samt det fjidrande
elementet, sa att den fritt kan vinklas kring den axel som striicker sig mellan de bada
bérpunkterna pé dndpartiet.

Underredet 15 omfattar tre trycksensorer 17, 18a-b som anviinds for att detektera styrorganets
rorelse. En nedtryckningssensor 17 #ir anordnad s att den samverkar med tryckelementet 14 pa
den undre bérlisten och detekterar om styrorganet trycks ned. Tv4 4ndl#igessensorer 18a-b 4r
anordnade s att de samverkar med stoppelementet 10 pa den &vre bérlisten. Nér den dvre
bérlisten rdr sig sidledes nér i stoppelementet 10 endera 4ndligessensor 18a-b som genererar en
signal som anger att rullcylindem nétt ett #ndl4ge.

Liings underredets 15 ena ldngsida, l4ngs med och omedelbart intill frsénkningen 16, finns en
glidbana 19 anordnad som mottar ett par fStter 9a-b p4 den Svre brlisten och later den glida med
14g friktion p& denna.

Underredet 15 omfattar vidare ett rullhjul 20 f5r detektion av tillkommande koordinat-




information och fem trycksensorer 21 f3r ytterligare tryckknappar.

Fig. 6 visar den undre birlisten monterad p4 underredet och figuren illustrerar tydligt hur
tryckelementet 14 pa den undre biirlisten stréicker sig ovanfbr nedtryckningssensorn 17 pa
underredet. Vidare illustreras hur &ndpartiema 12a-b pa den undre bérlisten 11 #r anordnade
invid kortsidorna pa fOrs#inkningen 16 pi underredet.

Fig, 7 visar styrorganet 5, 8, 11 anordnat pa underredet 15. Rullcylindern 5 befinner sig i ett
mittliige och kan fritt fSrskjutas &t hoger eller vanster. Hela styrorganet kan tryckas ned sé att
nedtryckningssensorn 17 aktiveras, men utan att rérelsedetektorelementet 13 hdjs eller stinks
relativt rullcylindern.

Fig. 8 visar rullcylindern i sitt véinstraste lige p koordinatanordningen och hiir tangerar
stoppelementet 10 p& den dvre bérlisten den vénstra findléigessensorn 18a. Fig. 9 visar
rullcylindern i sitt hdgraste lige pa koordinatanordningen och hiir tangerar stoppelementet 10 pa
den Svre birlisten den hogra #ndliigessensorn 18b.

Fig. 10 visar koordinatanordningen med ett lock 2 pésatt som utgér stdd for handleden. Locket
hindrar styrorganet 5, 8, 11 frén att ramla ur koordinatanordningen, men tilldter fortfarande
rullcylindern att glida sidledes, rotera kring sin rotationsaxel och att tryckas ned. Rullcylindern 4r
nAbar genom Sppet spér 6 i locket men hindras frdn att falla ut genom spéret genom att den &r
fiist i den Svre birlisten med lagren. I den fOrslagna utfringsformen omfattar
koordinatanordningen rullhjul 4 och extra tangenter 3, men dessa iir uppenbart inte nddvéndiga.
Koordinatanordningen behéver heller inte omfatta ett handledsstdd och kan pé s4 shtt g6ras
smalare. Alternativt kan den yta som i den hir utfSringsformen utgdrs av ett handledsstsd vara
tickt av tangenter sfi att koordinatanordningen utgér ett tangentbord med tillhSrande styrorgan 5,
8, 11.




Krav

1.

12006706

En koordinatanordning (1) som m6jliggér manuell styrning av dtminstone tva
koordinatparametrar, dir koordinatanordningen (1) omfattar en rullcylinder (5) som fritt kan
rotera kring en rotationsaxel, translateras lings rotationsaxeln och tryckas ned for att generera
en trycksignal, kiinnetecknad av att rullcylindern (5) birs i en 6vre birlist (8) och halls i
denna i lager som tilldter rullcylindern att rotera, dér en undre birlist (11) mottar den Svre
birlisten (8) och omfattar rorelsedetektorelementet (13) som detekterar rullcylinderns &)
rotation och translation, dir vidare den 6vre barlisten (8) omfattar fotter(9a-d) forsedda med
hjul som tillater den att translatera i den undre birlisten (11) lingdsutstrackning och den undre
birlisten (11) omfattar ett frséankt spar (22) son ar avsett att motta ett forsta par avhjulen (9c-
d) pa den Gvre barlisten och liter denna rora sig lings spéret, samt dér styrorganet (5,8,11)
omfattande rullcylindern (5) och de évre (8) och undre (11) bérlisterna dr anordnade att kunna

tryckas ned frén ett viloldge i ett holje (2, 15) och aktivera den nedtryckningssensor (17).

En koordinatanordning (1) enligt krav 1, kiinnetecknad av att holjet (2, 15) omfattar en bana

(19) anordnad som mottar ett andra par fotter (9a-b) pa den 6vre birlisten.

En koordinatanordning (1) enligt ndgot av de ovanstiende kraven, kiinnetecknad av att
koordinatanordningen (1) omfattar dndligessensorer (10,18a-b) som detekterar om

rullcylindern (5) nétt endera éndlige.
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