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(54) Bezeichnung: EINGABEGERAT FUR EINE DATENVERARBEITUNGSANLAGE

(57) Abstract: The invention relates
to an input device for a data processing
system, in particular a computer mouse
(M1), which can be displaced on
a displacement plane that is set up
between a first and a second directional
axis. The input device (M1) has a
rotation detection device (GS) for
detecting a rotation of the input device
about a third axis (Z) and for issuing a
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evaluation device (AE) for receiving
the rotation signal and for generating
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system in accordance with the rotation
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> three-dimensional movements with the
X aid of the inventive input device and
to transmit said movements to the data
processing system, the latter being in

particular a computer. This permits for example a displacement of an object on the display of the computer, in addition to a possible

(57) Zusammenfassung: Offenbart ist ein Eingabegerit fiir eine Datenverarbeitungsanlage, insbesondere eine Computermaus (M1),
das auf einer durch eine erste und eine zweite Richtungsachse aufgespannten Bewegungsebene bewegbar ist. Das Eingabegerit (M1)

~~. hat dabei eine Rotationserfassungseinrichtung (GS) zum Erfassen einer Rotation des Eingabegerits um eine dritte Achse (Z) und zum
Ausgeben eines auf der Rotation basierenden Rotationssignals. Ferner hat es eine Rotationsauswerteeinrichtung (AE) zum Aufneh-
men des Rotationssignals und zum Erzeugen eines Steuersignals fiir die Datenverarbeitungsanlage in Abhingigkeit des Rotationssi-
gnals. Auf diese Weise ist es mdglich mit dem erfindungsgeméBen Eingabegerit dreidimensionale Bewegungen wahrzunehmen und
an die Datenverarbeitungsanlage, insbesondere in der Form eines Computers, weiterzuleiten. Dies ermdglicht beispielsweise eine
Verschiebung eines Objekts auf der Anzeige des Computers sowie eine eventuelle Rotation des Objekts.
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Beschreibung
Eingabegerat flr eine Datenverarbeitungsanlage

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Eingabeger&t flr eine
Datenverarbeitungsanlage, eine Datenverarbeitungsanordnung
mit einer Datenverarbeitungsanlage und einem damit verbunde-

nen Eingabegerdt sowie ein Verfahren zum Steuern einer Daten-

. verarbeitungsanlage.

Im Stand der Technik sind Computerprogramme, wie Konstrukti-
onsprogramme oder auch Strategiespiele usw. bekannt, durch
die auf einer Anzeige eines Computers ein oder mehrere Objek-
te darstellbar sind, welche mittels eines Eingabegerats, wie
einer Computermaus auf der Anzeige bzw. Uber die Anzeigefléa-
che hinweg bewegbar sind. Eine eben genannte Computermaus ist
dabei auf einem Tisch vorgesehen und auf der durch die Tisch-
platte vorgegebenen Bewegungsebene (aufgespannt durch eine
Richtungsachse in X-Richtung und eine Richtungsachse in Y-
Richtung) bewegbar. Diese Bewegung bzw. Verschiebung der Com-
putermaus in X- oder in Y-Richtung wird in der Computermaus
durch einen entsprechenden Sensor (Kugelsensor- bzw. opti-
scher Sensor) erfasst und ausgewertet, woraufhin ein entspre-
chendes Steuersignal von der Computermaus zum Computer abge-
geben wird, auf Grund dessen ein oder mehrere ausgewahlte Ob-
jekte auf der Anzeige des Computers Uber die Anzeigeflache

hinweg (in der dortigen X- bzw. Y-Richtung) bewegt werden.

Ein derartiges Verfahren zum Steuern eines Computers bzw. von
Objekten auf einer Anzeige des Computers hat dabei den Nach-
teil, dass mittels der herkéﬁmlichen Computermaus lediglich
eine Verschiebung des einen oder der mehreren Objekte in X-
und Y-Richtung durchfthrbar sind. Somit ist es nicht mdéglich,
die Funktionalitat von Konstruktionsprogrammen oder auch
Spielen vollstandig auszunutzen, bei denen neben der Ver-
schiebung von Objekten in zwei Dimensionen bzw. zwei Richtun-

gen eine Bewegung von Objekten in zumindest einer weiteren
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Dimension mdglich bzw. vorteilhaft ist. Komplexe Eingaben zur
Steuerung beispielsweise von Bewegungen von Objekten auf ei-
ner Anzeige sind herkémmlicher Weise nur durch die Verwendung
mehrerer Eingabegerdte, wie einer Computermaus in Verbindung
mit einer Computertastatur, oder mittels aufwandig kon-

struierten speziellen Eingabegeriten usw. mdglich.

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht nun darin, ein
Eingabemdglichkeit zu schaffen, durch die mit geringem ver-
fahrens- und vorrichtungstechnischem Aufwand komplexe Einga-
ben in eine Datenverarbeitungsanlage durchfithrbar sind.

Diese Aufgabe wird durch ein Eingabegerat gemaf’ Anspruch 1,
durch eine Datenverarbeitungsanordnung gemiR Anspruch 10 und
durch ein Verfahren zum Steuern einer Datenverarbeitungsanla-
ge gemafR Anspruch 12 geldst. Vorteilhafte Ausgestaltungen
sind Gegenstand der Unteranspriiche.

Der Kern der Erfindung liegt darin, in einem bewegbaren Ein-
gabegerat einen Sensor zum Erfassen einer Rotation des Einga-
begerdts vorzusehen, um anstelle bzw. zusatzlich zu Signalen
mit Informationen {iber eine erfasste Verschiebung des Einga-
begerdts auf einer Bewegungsebene ein Steuersignal flUr eine
Datenverarbeitungsanlage bereitstellen zu k&énnen, das Infor-

mationen Uber die Rotation des Eingabegerits enthalt.

Ein Eingabegeriat flr eine Datenverarbeitungsanlage, das auf
einer durch eine erste und eine zweite Richtungsachse aufge-
spannten Bewegungsebene bewegbar ist, hat dabei insbesondere
folgende Merkmale. Es weist eine Rotationserfassungseinrich-
tung zum Erfassen einer Rotation des Eingabegerits um eine
dritte Achse und zum Ausgeben eines auf der Rotation basie-
renden Rotationssignals auf. Ferner hat es eine Rotationsaus-
werteinrichtung zum Aufnehmen des Rotationssignals und zum
Erzeugen eines Steuersignals flir eine Datenverarbeitungsanla-
ge in Abhangigkeit des Rotationssignals. Die Rotationsauswer-

teeinrichtung ist dabei in der Lage, beispielsweise ein ana-
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3
loges Rotationssignal von der Rotationserfassungseinrichtung
in ein digitales Steuersignal flr die Datenverarbeitungsanla-
ge umzuwandeln. Das von der Rotationserfassungseinrichtung
ausgegebene Rotationssignal kann dabei Informationen bezﬁé—
lich der Rotationsgeschwindigkeit und der Rotationsbeschleu-
nigung des Eingabegerats aufweisen, je nachdem, ob ein Rota-
tionsgeschwindigkeits- bzw. ein Rotationsbeschleunigungs-
Sensor in der Rotationserfassungseinrichtung vorgesehen ist,
wobel die Rotationsauswerteeinrichtung dann in der Lage sein
kann, aus diesen eben erwdhnten Signalen beispielsweise ein
Rotationswinkelsignal zu berechnen. Entsprechend ist es auch
méglich, dass bei einem Sensorabschnitt zum Erfassen eines
Rotationswinkels ein analoges Rotationssignal beztiglich des
Rotationswinkels von der Rotationsauswerteeinrichtung in ein
digitales Steuersignal flr die Datenverarbeitungsanlage umge-

wandelt wird.

Gemafs einer vorteilhaften Ausgestaltung des Eingabegerits
verlauft die als Rotationsachse verwendete dritte Achse senk-
recht zur Bewegungsebene, d. h. senkrecht zu der ersten und
zweiten Richtungsachse. Das bedeutet, das in der Bewegungs-
ebene verschiebbare Eingabegerit kann mithelos auf der Bewe-
gungsebene um eine Achse senkrecht zur Bewegungsebene gedreht
werden, um ein Steuersignal flur die Datenverarbeitungsanlage

zZu erzeugen.

Gemafd einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung hat die Ro-
tationserfassungseinrichtung eine erste Sensoreinrichtung zum
Erfassen einer Geschwindigkeit der Rotation des Eingabege-
rats, wodurch das von der Rotationserfassungseinrichtung aus-
gegebene Signal Informationen Uber die Rotationsgeschwindig-
keit des Eingabegerats erhdlt. Ferner ist es denkbar, dass
die Rotationserfassungseinrichtung eine zweite Sensoreinrich-
tung zum Erfassen eines Rotationswinkels der Rotation des
Eingabegeréts aufweist, wodurch das von der Erfassungsein-
richtung ausgegebene Signal Informationen Uber den Rotations-
winkel enthdlt. Entsprechend ist es ferner denkbar, eine
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dritte Sensoreinrichtung zum Erfassen einer Rotationsbe-
schleunigung der Rotation des Eingabegerats in der Rotations-
erfassungseinrichtung vorzusehen, wodurch das von der Rotati-
onserfassungseinrichtung ausgegebene Signal Informationen 1i-
ber die Rotationsbeschleunigung enth&lt. Zum Erfassen einer
Rotationsgeschwindigkeit in einem ersten Sensorabschnitt kann
beispielsweise ein Gyrosensor, insbesondere in der Ausfiithrung
eines piezoelektrischen Vibrationsgyrosensors, verwendet wer-
den. Das Kernstlck eines piezoelektrischen Vibrationsgyrosen-
sors ist dabei ein Keramikstab, der in seiner L&ngsachse zum
Vibrieren gebracht werden kann. Der Stab ist an zwei Stellen
mit Metallgabeln verschweifft, die sich an den "Schwingungs-
knoten" des Stabes befinden. Wird der Stab zum Rotieren ge-
bracht, so entsteht auf der zur Schwingung senkrechten Ebene
eine Coriolis-Kraft, die von der Rotationsgeschwindigkeit
bzw. Winkelgeschwindigkeit abh&ngig ist. Auf dem Stab aufge-
brachte piezoelektrische Platten dienen sowohl dazu, den Stab
longitudinal zum Schwingen zu bringen, als auch die von der
Coriolis-Kraft erzeugten Schiwingungen auf der senkrechten E-
bene aufzuheben. Die Spannung, die zur Aufhebung der Schwin-
gungen auf der senkrechten Ebene notwendig ist, gibt Auskunft
dartber, wie schnell sich der Stab (und daher auch das Gyro-
skop) dreht. Das Gyroskop bzw. der Gyrosensor erzeugt .auf
diese Weise eine Ausgangsspannung, die proportional zur Win-

kelgeschwindigkeit ist.

Zur Erfassung einer Rotations- oder Winkelgeschwindigkeit
und/oder zur Erfassung eines Rotationswinkels kann in der
ersten und/oder der zweiten Sensoreinrichtung ein optischer
Sensor mit einer Bilderkennungsfdhigkeit vorgesehen sein. Da-
bei kann der optische Sensor, beispielsweise in der Ausfih-
rung einer Kamera, die Oberfliche der Bewegungsebene, die von
einem Schreibtisch oder einem Mauspad bereitgestellt werden
kann, abtasten und dabei die Bewegungsrichtung, oder Rotation
des Eingabegerdts erfassen. Unter Einbeziehung der Zeitdauer
der Bewegung kann ferner eine Rotationsbeschleunigung des

Eingabeger&ts berechnet werden.
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Weiter kann zur Erfassung einer Rotation, insbesondere eines
Rotationswinkels ein Rotationserfassungseinrichtung vorgese-
hen sein, die ein System bestehend aus mehreren Sensoren ver-
wendet. Gemdf einer mdglichen Ausgestaltung kdénnen dabei zwei
Sensoren verwendet werden, die an gegeniiberliegenden Seiten
beziiglich der die Rotationsachse darstellenden dritten Achse
angeordnet sind. Derartige Sensoren kénnen dabei beispiels-
weise zwei der oben erwdhnten optischen Sensoren aufweisen
oder koénnen zwei herkdmmliche Kugelsensoren verwenden, bei
denen die Bewegung einer jeweiligen mit der Bewegungsebene in
Kontakt stehenden Kugel erfasst wird. Ausgehend von einem
Bild einer Draufsicht auf die Unterseite (die im Betrieb der
Oberflache der Bewegungsebene zugewandt ist) eines derartigen
Eingabegerdts, bei dem sich der erste Sensor im oberen Ab-
schnitt des Eingabegerdts befindet, die Rotationsachse sich
unterhalb des ersten Sensors und der zweite Sensor sich auf
einer Linie durch den ersten Sensor und durch die Rotations-
achse unterhalb der Rotationsachse befindet, wird der erste
Sensor bei einer Rotation des Eingabegerats im Uhrzeigersinn
eine Bewegung mit einer Richtungskomponente nach rechts (und
unten) erfassen, widhrend der zweite Sensor eine Bewegung mit
einer Richtungskomponente nach links (und oben) erfassen
wird. Das bedeutet bei einer derartigen Anordnung, bei der
die beiden Sensoren an gegentiberliegenden Seiten der Rotati-
onsachse angeordnet sind, wird im Falle einer Rotation des
Eingabegerats bei den jeweiligen Sensoren eine Bewegungskom-
ponente mit unterschiedlichem Vorzeichen festgestellt. Daraus
kann die Rotationsauswerteeinrichtung schlieRlich auf eine
Rotation des Eingabegerédts schlieRen, wobei es ferner bei
Kenntnis der Entfernung eines Sensors von der Rotationsachse
und bei Kenntnis des w&hrend der Rotation tiberstrichenen Wegs

ferner moéglich ist, auch den Rotationswinkel zu berechnen.

Gemafds einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung kann das
Eingabegerat eine Verschiebungseinrichtung zum Erfassen und
Auswerten einer Verschiebung des Eingabegerits auf der Bewe-
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gungsebene aufweisen, wobei die Verschiebungseinrichtung fer-
ner ein Verschiebungssignal basierend auf der erfassten und
ausgewerteten Verschiebung fir die Datenverarbeitungsanlage
erzeugt. Das bedeutet, ein Eingabegerat gemdf dieser Ausges-
taltung ist in der Lage, sowohl eine Translationsbewegung
bzw. -verschiebung auf der Bewegungsebene als auch eine Rota-
tion auf der Bewegungsebene um eine Achse senkrecht zur Bewe-
gungsebene zu erfassen und ein entsprechendes Steuersignal
bzw. Verschiebungssignal fir die Datenverarbeitungsanlage zu
erzeugen. Zum Erfassen der Verschiebung kann beispielsweise
ein optischer Sensor mit einer Kamera oder ein Kugelsensor
(bei dem die Bewegung einer Kugel mittels zweier mit dieser
in Kontakt stehender Erfassungsabschnitten erfasst und in
entsprechende Bewegungssignale bezlglich X- und Y-Richtung
umgewandelt wird) verwendet werden.

Gemafs einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung hat das Ein-
gabegerat ferner eine Einrichtung zum Ubertragen des Steuer-
signals und/oder des Verschiebungssignal an die Datenverar-
beitungsanlage. Vorteilhafter Weise umfasst dabei die Ein-
richtung zum Ubertragen ein Modul, wie ein Funkmodul (insbe-
sondere Bluetooth-Modul) oder ein Infrarotmodul, mit dem eine
drahtlose Ubertragung zur Datenverarbeitungsanlage ermdglicht

wird.

Gemafl einem weiteren Aspekt wird eine Datenverarbeitungsan-
ordnung geschaffen. Diese Datenverarbeitungsanordnung umfasst
eine Datenverarbeitungsanlage, die eine Anzeige aufweist, auf
der eine Benutzeroberfliche darstellbar ist. Ferner umfasst
sie ein Eingabeger&t, das insbesondere gemiR einer der oben
dargestellten Ausflihrungen ausgebildet ist, und das auf einer
durch eine erste und eine zweite Richtungsachse aufgespannten
Bewegungsebene bewegbar und mit der Datenverarbeitungsanlage
verbunden ist, wobei das Eingabegerit eine Einrichtung zum
Erfassen einer Rotation des Eingabegerats und zum Ausgeben
eines diesbezliglichen Steuersignals an die Datenverarbei-

tungsanlage aufweist, um die Benutzeroberfl&che zu steuern.
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Gemafs einer vorteilhaften Ausgestaltung ist dabei auf der Be-
nutzeroberfléche zumindest ein Objekt darstellbar, das in Ab-
hangigkeit des von dem Eingabegerit erzeugten Steuersignals
drehbar ist. Je nachdem, welche Art von Sensor in der Ein-
richtung zum Erfassen einer Rotation vorgesehen ist (Rotati-
onswinkelsensor, Rotationsgeschwindigkeitssensor, Rotations-
beschleunigungssensor) kann eine entsprechende Information
Uber einen Rotationswinkel, eine Rotationsgeschwindigkeit,
oder eine Rotationsbeschleunigung mittels des Steuersignals
an die Datenverarbeitungsanlage libertragen werden. Entspre-
chend ist es méglich, dass durch eine Steuereinheit in der
Datenverarbeitungsanlage dieses Steuersignal ausgewertet wird
und das zumindest eine Objekt auf der Benutzeroberfliche um
einen bestimmten Rotationswinkel bzw. mit einer bestimmten
Rotationsgeschwindigkeit bzw. mit einer bestimmten Rotations-
beschleunigung gedreht wird. Es sei dabei bemerkt, dass es
beispielsweise beim Ausfithren einer Konstruktionsanwendung
auf der Benutzeroberfliche weniger wichtig ist, wie schnell
sich ein Objekt bewegt, wenn der Rotationswinkel des Objekts
dem Rotationswinkel des Eingabegerdts entspricht (oder mit
diesem vorteilhafterweise linear zusammenhangt), wahrend es
beispielsweise bei einem Computerspiel sehr wohl auch oder
eher auf die Rotationsgeschwindigkeit oder die Rotationsbe-
schleunigung eines Objekts auf der Benutzeroberfliche an-
kommt. Weist das Eingabegerit ferner eine Verschiebungsein-
richtung zum Erfassen und Auswerten einer Verschiebung des
Eingabegerats auf, so kann diese Einrichtung ein diesbezligli-
ches Verschiebungssignal erzeugen und zu der Datenverarbei-
tungsanlage Ubertragen. Damit kann dann ein Objekt auf der
Benutzeroberfléche der Anzeige entsprechend der Verschiebung
des Eingabegerdts auch verschoben werden.

Es ist auch mdglich, dass eine Steuereinheit in der Datenver-
arbeitungsanlage derart ausgelegt ist, eine Auswahl (eines
oder mehrere) entsprechend einer erfassten Rotation des Ein-
gabegerdts zu drehen, wahrend eine weitere Auswahl (eines o-
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der mehrere) von Objekten entsprechend einer erfassten Ver-
schiebung verschoben wird. Beispielsweise kann ein Hinter-
grund (sobjekt) auf einer Benutzeroberfliche durch eine Rota-
tion des Eingabegerats gedreht werden, wihrend ein Vorder-
grundsobjekt entsprechend der Verschiebung des Eingabegerits

verschiebbar ist.

Gemafs einem weiteren Aspekt wird ein Verfahren zum Steuern
einer Datenverarbeitungsanlage geschaffen, wobei die Daten-
verarbeitungsanlage eine Anzeige zum Anzeigen einer Benutzer-
oberflache aufweist. Das Verfahren umfasst dabei die folgen-
den Schritte, na&mlich ein Erfassen einer Rotation eines RBin-
gabegerats, insbesondere gemadR einer oben dargestellten Aus-
fihrung, das auf einer durch eine erste und eine zweite Rich-
tungsachse aufgespannten Bewegungsebene bewegbar ist, und ein
Ausgeben eines Steuersignals in Abh&ngigkeit der erfassten
Rotation an die Datenverarbeitungsanlage. Ferner umfasst das
Verfahren einen Schritt des Steuerns der Benutzeroberfliche
in Abh&ngigkeit des von dem Eingabegerit ausgegebenen Steuer-
signals. Dabei ist es denkbar, dass die Steuerung des Benut-
zeroberflache derart geschieht, dass Objekte auf der Benut-
zeroberflache wahrend eines Rotationsvorgangs des Eingabege-
rats angesteuert bzw. bewegt werden, d. h. dass beispielswei-
se jede erfasste Anderung eines Rotationswinkels des Eingabe-
gerats direkt in eine Drehung eines oder mehrerer Objekte auf
der Benutzeroberfliche umgesetzt wird.

Bevorzugte Ausfihrungsformen der vorliegenden Erfindung wer-
den nachfolgend Bezug nehmend auf die beiliegenden Zeichnun-
gen ndher erlautert. Es zeigen:

Figur 1 ein Eingabegeradt in Form einer Computermaus ge-
maf einer bevorzugten Ausfihrungsform; '

Figur 2 eine Datenverarbeitungsanordnung mit dem Einga-

begerat gemdf der bevorzugten Ausfihrungsform
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°
und mit einer Datenverarbeitungsanlage in Form

eines Personal Computers.

Es sei zundchst auf Figur 1 verwiesen, in der ein Eingabege-
rat gemaf einer bevorzugten Ausflhrungsform in der Ausgestal-

tung einer Computermaus M1l dargestellt ist.

Die Computermaus (im Folgenden kurz als Maus bezeichnet) M1
ist, wie es in der Figur dargestellt ist, auf einer Bewe-
gungsebene angeordnet, die durch eine X-Richtungsachse und
eine senkrecht dazu stehende Y-Richtungsachse (senkrecht zur
Bildebene) aufgespannt wird. Dabei kann die Bewegungsebene
beispielsweise von einem Schreibtisch oder einem Mauspad usw.
gebildet werden. Die Maus Ml ist auf der Bewegungsebene frei

verschiebbar.

Zum Erfassen einer Verschiebung weist die Maus M1 einen opti-
schen Sensor OS mit einer Bilderkennungsf&higkeit auf, wobei
der optische Sensor, der vorteilhafter Weise eine Kamera zum
Abtasten der Bewegungsebene aufweist, derart ausgelegt ist,
ein Verschiebungssignal, das Informationen tiber einen Ver-
schiebungsweg (in X- bzw. Y-Richtung), lber eine Verschie-
bungsgeschwindigkeit und/oder Uber eine Verschiebungsbe-
schleunigung aufweist, zu erzeugen und das Verschiebungssig-
nal an ein Funkmodul FM1l weiterzuleiten. Das Funkmodul FM1,
das vorteilhafter Weise als ein Bluetooth-Funkmodul ausgebil-
det ist, dient dazu, das von dem optischen Sensor erzeugte
Verschiebungssignal an eine Datenverarbeitungsanlage, wie ei-
nen Personal Computer PC, wie es unten in Figur 2 gezeigt
ist, zu Ubertragen. Zum Erfassen einer Rotation der Maus M1
um eine Achse Z ist in der Maus ferner ein Rotationserfas-
sungssensor in der Ausfithrung eines Gyrosensors GS vorgese-
hen. Dieser Gyrosensor, der vorteilhafter Weise in der Aus-
gestaltung eines piezoelektrischen Vibrationsgyrosensors aus-
gebildet ist, ist dabei in der Lage, die Rotationsgeschwin-
digkeit des Eingabegerdts um die Z-Achse zu erfagsen. Das er-
fasste (analoge) Rotationssignal mit der Information iber die
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Rotationsgeschwindigkeit wird von dem Gyrosensor GS zu einer
Auswerteeinrichtung AE Ubertragen, die dafir ausgelegt ist,
unter Einbeziehung der Rotationszeit anhand des von dem Gyro-
sensor GS empfangenen Rotationssignals mit der Geschwindig-
keitsinformation einen Rotationswinkel zu berechnen. Es sei
bemerkt, dass die Auswerteeinheit AE dabei in der Lage ist,
ein von dem Gyrosensor GS erzeugtes analoges Spannungssignal
in ein digitales Signal umzuwandeln, das von dem Funkmodul
FM1 an die Datenverarbeitungsanlage (beispielsweise dem Per-
sonal Computer PCl in Figur 2) Ubertragbar ist. Der berechne-
te Rotationswinkel wird dann (als digitales Signal) an das
Funkmodul FM1l weitergegeben und von diesem als ein Steuersig-
nal bezlglich einer Rotation an die Datenverarbeitungsanlage,
wie sie beispielsweise in Figur 2 gezeigt ist, weitergegeben.
Um eine genaue Erfassung sowohl der Verschiebung als auch der
Rotation des Eingabegerdts zu bewirken, ist es vorteilhaft,
die Bewegungsoberfldche (in der Figur charakterisiert durch
die X-Richtungsachse) mit einer hohen Rate, wie beispielswei-
se 2000 mal/Sekunde, abzutasten bzw. die von dem Gyrosensoxr
GS erfasste Rotationsgeschwindigkeit mit einer hohen Rate

auszulesen.

Es sel bemerkt, dass die Maus M1 im Wesentlichen als ein Zy-
linder (mit kreisférmigem Umfang) ausgebildet ist, um eine
bezlglich der Z-Achse rotationssymmetrische Form zu haben.
Aufierdem sind bei der Maus M1 Schalttasten bzw. Funktionstas-
ten (entsprechend der "linken und rechten Maustaste" bei ei-
ner herkémmlichen Maus) ebenfalls rotationssymmetrisch ange-
ordnet. Entsprechend der linken Maustaste bei einer herkdmm-
lichen Maus hat die Maus M1 einen sich vorteilhafter Weise um
den gesamten Umfang erstreckenden Tastring LMT, der derart
gelagert ist, dass er eine Verbindung zu einem sich in der
Maus M1l befindlichen Schaltelement hat. Zum Ausldsen eines
Steuervorgangs kann der Tastring LMT nach unten bzw. nach o-
ben (je nach konstruktionsmifiger Auslegung) bewegt werden.
Entsprechend einer rechten Maustaste bei einer herkdmmlichen
Maus hat die Maus M1 einen bezliglich der Rotationsachse Z
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symmetrischen Knopf bzw. eine symmetrische Taste RMT. Durch
Driucken auf die Taste RMT in Richtung nach unten zur Bewe-
gungsebene kann ebenso ein in der Maus bzw. dem Mausgehiuse
befindlicher Schalter betatigt und dementsprechend ein Steu-

ervorgang ausgeldst werden.

Ferner sei bemerkt, dass sonstige flr die Erfindung nicht we-
sentliche Einrichtungen der Maus M1, wie beispielsweise eine
Energieversorgungsquelle, in der Figur nicht dargestellt

sind, um die Verstandlichkeit der erfindungswesentlichen Ein-

richtungen zu erhdhen.

Es sei nun auf Figur 2 verwiesen, in der eine Datenverarbei-
tungsanordnung dargestellt ist, die ein Eingabegerit in der
Form der in Figur 1 erl&uterten Maus Ml, sowie eine Datenver-
arbeitungsanlage in Form eines Personal Computers PCl um-
fasst. Es sei erwdhnt dass eine Datenverarbeitungsanlage auch
in Form eines (kleinen) tragbaren Computers, wie einem Laptop
oder einem PDA (personal digital assistant: persénlicher di-
gitaler Assistent), oder eines Mobilfunkgerdts bzw. eines Mo-
biltelefons ausgebildet sein kann, wobei alle diese Geriate
eine Anzeige zum Darstellen einer Benutzeroberfliche aufwei-
sen sollten. Selbstverst&ndlich kann die Datenverarbeitungs-
anordnung weitere Eingabegerite, wie beispielsweise eine Tas-
tatur umfassen, die in der Figur jedoch nicht dargestellt
sind. Wie bereits erwidhnt, kénnen sowohl das von dem opti-
schen Sensor OS erzeugte Verschiebungssignal sowie das von
der Auswerteeinrichtung AE erzeugte Steuersignal (vgl. Figur
1) Uber das Funkmodul FM1 der Maus Ml an eine Datenverarbei-
tungsanlage Uber eine Luftschnittstelle (gekennzeichnet durch
das Symbol "Z") Ubermittelt werden. In dem in Figur 2 ge-
zeigten Fall besteht die Datenverarbeitungsanlage dabei aus
dem Personal Computer PCl, der zum Empfang von Signalen einesg
Eingabegerats ein Funkmodul FM2 (vorteilhafterweise auf der
Basis von Bluetooth) aufweist. Die {iber das Funkmodul FM2
empfangenen Signale werden bei einer Steuereinrichtung SE des
Personal Computers PCl verarbeitet, um Steuersignale zur An-
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steuerung einer Anzeige DSP (z.B. auf einem Computerbild-
schirm) des Computers PCl zu erzeugen, auf der eine Benutzer-
oberfléche eines Anwendungsprogramms darstellbar ist. Die
Verarbeitung der von dem Eingabegeradt M1 empfangenen Daten
kann in der Steuereinrichtung SE zundchst mittels eines soge-
nannten Maus-Treiber-Programms erfolgen, das dann mit dem An-
wenderprogramm zur Darstellung der Benutzeroberfliche auf der
Anzeige DSP zusammenwirkt. Auf der BenutzeroberfliAche, die
ebenso wie die in Figur 1 erlauterte Bewegungsebene der Maus
Ml eine X- und Y-Richtungsachse aufweist, ist ein Objekt 01
dargestellt. Das Objekt Ol kann basierend auf einer Verschie-
bung der Maus M1l auf der Bewegungsebene in Richtung der X-
bzw. Y-Achse auf der Benutzeroberfldche verschoben werden.
Wird das Eingabegerat um die Z-Achse gedreht, so wird diese
Drehung vom Gyrosensor GS erfasst, von der Auswerteeinrich-
tung AE verarbeitet und ein dementsprechendes Steuersignal
mit der Information Uber den Uberstrichenen Rotationswinkel
an den Computer PCl Ubermittelt. Anhand des Ubermittelten
Steuersignals ist die Steuereinrichtung SE dann in der Lage,
das Objekt Ol auf der Benutzeroberfliche derart anzusteuern,
dass es um einen (zentralen) Drehpunkt DP entsprechend der
Drehung der Maus bzw. des Eingabeger&ts M1l im oder gegen den
Uhrzeigersinn (wie es durch den Doppelpfeil veranschaulicht
ist) gedreht wird. Es ist jedoch auch mdéglich, das Objekt 01
basierend auf einer Verschiebung des Eingabegeriats nur zu
verschieben und den Hintergrund basierend auf einer Rotation

des Eingabegerats zu drehen.

Die vorliegende schafft zusammenfassend gesagt ein kompaktes,
einfach und intuitiv zu bedienendes Eingabegerat, das in der
Lage ist, mittels der in ihr integrierten Sensoren (Verschie-
bungssensor, Rotationssensor) Bewegungen in mehreren Richtun-
gen bzw. Dimensionen zu erfassen und als Steuersignale (z.B.

an eine Datenverarbeitungsanlage) weiterzugeben.
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Bezugszeichenliste

GS
0Ss
AE
FM1
LMT

M1

DSP
DP
0ol
SE
FM2
PC1

Rotationsachse, Z-Achse senkrecht zu X- und Y-Achse
Taste von M1l zur Simulation einer herkdédmmlichen rechten
Maustaste

Gyrosensor

Optischer Sensor

- Auswerteeinrichtung

Funkmodul 1

Taste von M1 zur Simulation einer herkdmmlichen linken
Maustaste

Eingabeeinrichtung bzw. Maus gemdR einer bevorzugten
Ausfihrungsform
Y-Achse Achsen zur Darstellung einer Bewegungsebene
Anzeige des Computers PC1l

Drehpunkt von O1

Anzeigeobjekt auf DSP

Steuereinheit von PC1

Funkmodul wvon PC1l

Datenverarbeitungsanlage bzw. Computer gemdR einer be-

vorzugten Ausfihrungsform
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Patentansprtiche

1. Eingabegerat (M1l) fir eine Datenverarbeitungsanlage
(PC1l), das auf einer durch eine erste (X) und eine zweite (Y)
Richtungsachse aufgespannten Bewegungsebene bewegbar ist, mit

folgenden Merkmalen:

einer Rotationserfassungseinrichtung (GS) zum Erfassen einer
Rotation des Eingabegerdts (M1) um eine dritte Achse (Z) und
zum Ausgeben eines auf der Rotation basierenden Rotationssig-

nals;

einer Rotationsauswerteeinrichtung (AE) zum Aufnehmen des Ro-
tationssignals und zum Erzeugen eines Steuersignals fiir die
Datenverarbeitungsanlage (PCl) in Abh&ngigkeit des Rotations-

signals.

2. Eingabegerdt nach Anspruch 1, bei dem die dritte Achse

zur Bewegungsebene senkrecht steht.

3. Eingabegerat nach Anspruch 1 oder 2, bei dem die Rotati-
onserfassungseinrichtung (GS) eine erste Sensoreinrichtung
zum Erfassen einer Geschwindigkeit der Rotation des Eingabe-
gerats aufweist, wodurch das von der Rotationserfassungsein-
richtung (GS) ausgegebene Signal Informationen tiber die Rota-

tionsgeschwindigkeit enth&lt.

4. Eingabegerat nach Anspruch 1 oder 2, bei dem die Rotati-
onserfassungseinrichtung eine zweite Sensoreinrichtung zum
Erfassen eines Rotationswinkels der Rotation des Eingabege-
rats aufweist, wodurch das von der Rotationserfassungsein-
richtung ausgegebene Signal Informationen iiber den Rotations-
winkel enthilt.
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5. Eingabegeradt nach Anspruch 3, bei dem die erste Sensor-
einrichtung einen Gyrosensor, insbesondere in der Ausflihrung

eines piezoelektrischen Vibrationsgyrosensors, aufweist.

6. Eingabegerdt nach Anspruch 3 oder 4, bei dem die erste
und/oder die zweite Sensoreinrichtung einen optischen Sensor
mit Bilderkennungsfdhigkeit aufweist, um die Rotationsge-
schwindigkeit und/oder den Rotationswinkel des Eingabegerats

zu erfassen.

7. Eingabegerat nach Anspruch 4, bei dem die erste Sensor-
einrichtung zumindest zwei Sensoren aufweist, die an gegenii-
berliegenden Seiten bezliglich der die Rotationsachse darstel-

lenden dritten Achse angeordnet sind.

8. Eingabegerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 7, das fer-
ner eine Verschiebungseinrichtung zum Erfassen und Auswerten
einer Verschiebung des Eingabeger&ts (M1) auf der Bewegungs-
ebene aufweist, wobei die Verschiebungseinrichtung ferner ein
Verschiebungssignal basierend auf der erfassten und ausgewer-
teten Verschiebung flUr die Datenverarbeitungsanlage erzeugt.

9. Eingabegerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 8, das fer-
ner eine Einrichtung zum Ubertragen des Steuersignals

und/oder des Verschiebungssignals an die Datenverarbeitungs-
anlage, insbesondere in der Ausfihrung eines Funkmoduls (FM1)

oder eines Infrarotmoduls, umfasst.
10. Datenverarbeitungsanordnung mit folgenden Merkmalen:

einer Datenverarbeitungsanlage (PCl), die eine Anzeige (DSP)

aufweist, auf der eine Benutzeroberfliche darstellbar ist;

einem Eingabegerat (M1), insbesondere nach einem der vorher-
gehenden Ansprliche 1 bis 9, das auf einer durch eine erste

und eine zweite Richtungsachse aufgespannten Bewegungsebene
bewegbar ist und mit der Datenverarbeitungsanlage (PCl) ver-



10

15

20

25

WO 03/107260 PCT/DE03/01878

16
bunden ist, wobei das Eingabegeradt (M1l) eine Einrichtung (GS)
zum Erfassen einer Rotation des Eingabegerdts und zum Ausge-
ben eines diesbezlglichen Steuersignals an die Datenverarbei-

tungsanlage aufweist, um die Benutzoberfl&che zu steuern.

11. Datenverarbeitungsanordnung nach Anspruch 10, bei der
auf der Benutzeroberfldche zumindest ein Objekt (01) dar-
stellbar ist, das in Abhé&ngigkeit des von dem Eingabegerat

(M1) erzeugten Steuersignals drehbar ist.

12. Verfahren zum Steuern einer Datenverarbeitungsanlage
(PC1), welche eine Anzeige (DSP) zum Anzeigen einer Benutzer-

oberflache aufweist, mit folgenden Schritten:

Erfassen einer Rotation eines Eingabegerits (M1l), insbesonde-
re nach einem der Ansprliche 1 bis 9, das auf einer durch eine
erste und eine zweite Richtungsachse aufgespannten Bewegungs-

ebene bewegbar ist;

Ausgeben eines Steuersignals in Abhdngigkeit der erfassten

Rotation an die Datenverarbeitungsanlage (PC1);

Steuern der Benutzeroberfldche in Abhingigkeit des von dem

Eingabegerdt ausgegebenen Steuersignals.
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