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Opis wynalazku

Dziedzina techniki

Przedmiotem wynalazku jest kontroler haptyczny, umozliwiajacy przekazywanie sygnatow hap-
tycznych do ciata uzytkownika.

Opis stanu techniki

Haptyka to technologia umozliwiajgca komunikacje z uzytkownikami poprzez zmyst dotyku przy
uzyciu zmieniajacych sie sit, wibracji i ruchow. Systemy oraz urzadzenia wykorzystujgce tg technologie
sg powszechnie znane w literaturze patentowe;.

Z amerykanskiego zgtoszenia patentowego US2018136729A1 znane jest dotykowe urzadzenie
transmisyjne do przekazywania sygnatu haptycznego na palec uzytkownika. Urzadzenie to zawiera
czes¢ gtdwna, przedni oraz tylni zacisk. W gtdwnej czesci znajduje sie dopasowywany do palca pier-
Scieniowy korpus, czton ruchomy wzgledem pierscieniowego korpusu oraz zestaw aktuatoréw stykaja-
cych sie z ruchomym czionem. Odksztaicenie aktuatorow powoduje ruch wspomnianego ruchomego
cztonu wzgledem pierscieniowego korpusu, a w rezultacie przekazywanie sygnatu haptycznego na pa-
lec uzytkownika.

Z miedzynarodowego zgtoszenia patentowego WO2019005586A1 znane jest urzadzenie do
przekazywania wrazen dotykowych o ksztatcie zblizonym do pier$cienia o zamknietym obwodzie albo
o ksztafcie zblizonym do litery ,U”. Ujawnione urzadzenie pozwala na regulacje jego rozmiaru w celu
dopasowania do rozmiaru palca uzytkownika. Korpus wspomnianego urzadzenia jest wykonany z ma-
teriatu odksztatcalnego i zawiera dwie czeséci, ktére moga sie przesuwac wzgledem siebie dopasowujac
korpus do rozmiaru palca uzytkownika. Dodatkowo urzadzenie to zawiera piezoelektryczne aktuatory.

Ponadto z miedzynarodowego zgtoszenia patentowego WO2009048662A1 znane jest urzadze-
nie w postaci pierscienia zawierajace aktuatory, ktére umozliwiaja przekazywanie sygnatéw haptycz-
nych do ciata uzytkownika. Wspomniane urzadzenie moze wykorzystywac aktuatory z niesymetrycznym
obcigzeniem mechanicznym wirnika masa, a wiec aktuatory typu ERM — z angielskiego Eccentric Ro-
tating Mass, badZ aktuatory z rezonatorem liniowym, a wiec aktuatory typu LRA z angielskiego Linear
Resonant Actuator, albo aktuatory piezoelektryczne.

Amerykanski patent US10929668B2 ujawnia urzadzenie przeznaczone do noszenia na ciele
uzytkownika i przystosowane do przekazywania informacji dotykowych. Wspomniane urzadzenie ma
postaé zblizong do pierscienia i zawiera modut skanujacy, mechanizm dotykowy oraz komore przysto-
sowana do nasuwania na palec uzytkownika. Modut skanujacy jest przystosowany do skanowania ota-
czajacego srodowiska. Urzadzenie to przekazuje uzytkownikowi informacje uzyskane za pomocg mo-
dutu skanujacego w postaci sygnatéw generowanych przez mechanizm dotykowy. Rozmiar urzadzenia
jest dopasowany do rozmiaru palca uzytkownika poprzez rozszerzanie i kurczenie wspomnianej komory
z wykorzystaniem dedykowanego zaworu gazowego.

Amerykanskie zgtoszenie patentowe US2020241641A1 ujawnia urzadzenie haptyczne w postaci
pierscienia zawierajgce aktuatory piezoelektryczne do generowania dotykowych odczu¢ dla uzytkow-
nika. Urzadzenie haptyczne w postaci pierscienia moze takze zawiera¢ wymienny cylinder mocowany
wewnatrz jego otworu na palec uzytkownika. Wymiana takiego cylindra pozwala na dostosowanie urza-
dzenia haptycznego do rozmiaru palca jego uzytkownika.

Z kolei amerykanski patent US10551964B2 ujawnia system do obstugi graficznego interfejsu
uzytkownika za pomocg gestow w przestrzeni rzeczywistej i dostarczania zwigzanych z tym efektow
haptycznych. System ten zawiera urzadzenie do generowania sygnatéw haptycznych, ktére moze mie¢
postaé pierécienia. Ponadto urzadzenie to moze byé wyposazone w aktuatory piezoelektryczne.

Celem wynalazku jest opracowanie konstrukcji kontrolera haptycznego, ktéra pozwalataby na ta-
twe i szybkie dopasowanie jego rozmiaru do rozmiaru palca uzytkownika oraz zapewniataby zwieksze-
nie intensywnosci sygnatow haptycznych odczuwanych przez uzytkownika takiego kontrolera w rejonie
wybranych receptoréw.

Istota wynalazku

Kontroler haptyczny zawiera korpus gtéwny z otworem przelotowym na palec uzytkownika, me-
chanizm dopasowania kontrolera do rozmiaru palca uzytkownika osadzony w korpusie giéwnym oraz
co najmniej jeden aktuator generujacy sygnat haptyczny. Istota wynalazku polega na tym, ze mecha-
nizm dopasowania jest osadzony suwliwie w korpusie gtéwnym i zawiera korpus wewnetrzny z otworem
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przelotowym na palec uzytkownika oraz mimosrodowy pierscieh obrotowy osadzony na co najmniej
jednej biezni korpusu wewnetrznego, przy czym korpus wewnetrzny potgczony jest z aktuatorem.

Zastosowanie mechanizmu dopasowania, ktéry jest osadzony suwliwie w korpusie gidwnym
i zawiera korpus wewnetrzny z otworem przelotowym na palec uzytkownika oraz mimosrodowy pier-
Scien obrotowy osadzony na biezni korpusu wewnetrznego, a korpus wewnetrzny potaczony jest z ak-
tuatorem, zapewnia zwiekszenie intensywnosci sygnatdw haptycznych odczuwanych przez uzytkow-
nika kontrolera w rejonie wybranych receptoréw, a zwlaszcza mechanoreceptoréw, w poréwnaniu
Z rozwigzaniami znanymi ze stanu techniki. Wynika to z wyzej wspomnianego faktu, ze zastosowany
mechanizm dopasowania pozwala na regulacje nacisku oraz pola powierzchni kontaktu mimosrodo-
wego pierscienia obrotowego i palca uzytkownika kontrolera zaréwno podczas jego pracy jak i w stanie
spoczynku, a zatem pozwala na regulacje wartoéci sit, w tym sit $cinajacych, oddziatywujacych na palec
uzytkownika.

Zastosowanie mimosrodowego pierscienia obrotowego w mechanizmie dopasowania pozwala na
szybka i prosta regulacje oraz dopasowanie rozmiaru kontrolera haptycznego do réznych rozmiaréw
palcéw jego uzytkownikéw.

Korzystnie, kontroler haptyczny zawiera element pozycjonujacy do ustalania pozycji katowej we-
wnetrznego pierscienia obrotowego.

Celowo, korpus wewnetrzny pofaczony jest z pokrywa, a mimosrodowy pierscien obrotowy
umieszczony jest pomiedzy korpusem wewnetrznym a pokrywa.

Réwnie korzystnie, pokrywa zawiera co najmniej jedna bieznie do osadzenia mimosrodowego
pierscienia obrotowego.

Wiasciwym jest, gdy wspomniane bieznie sg wspoétosiowe.

Zasadnym jest, gdy aktuator jest aktuatorem piezoelektrycznym.

Korzystnie, korpus wewnetrzny potaczony jest z aktuatorem za posrednictwem tgcznika.

Celowo, kontroler haptyczny zawiera obudowe potgczona roztacznie z mechanizmem dopaso-
wania.

Réwnie celowo, obudowa jest potaczona z mechanizmem dopasowania za pomoca prowadnic.

Korzystnie, mimosrodowy pierscien obrotowy zawiera obwodowe tukowate wyztobienia, a ele-
ment pozycjonujacy ma sprezynowy zatrzask kulkowy.

Zasadnie, mimosrodowy pierscieh obrotowy zawiera obwodowe tukowate wyztobienia, a element
pozycjonujacy ma sprezyne ptaska osadzong w korpusie wewnetrznym.

Réwnie wiasciwym jest, gdy mimosrodowy pierscien obrotowy zawiera obwodowe tukowate wy-
2tobienia, a element pozycjonujacy ma mechanizm zapadkowy umieszczony w korpusie wewnetrznym
i zawierajacy co najmniej jedng zapadke.

Zalety wynalazku

Poza gtéwng zaleta kontrolera haptycznego polegajaca na mozliwosci prostego dopasowania
rozmiaru, a przez to zwiekszaniu intensywnosci odczuwanych sygnatéw haptycznych, kontroler hap-
tyczny z mechanizmem dopasowania wedtug wynalazku zapewnia zwiekszenie niezawodnosci dziata-
nia wspomnianego kontrolera w poréwnaniu do rozwiazanh znanych ze stanu techniki.

Zastosowanie co najmniej jednego aktuatora w postaci aktuatora piezoelektrycznego zapewnia
mozliwos¢ generowania sygnatu haptycznego w postaci wibracji o wiekszym zakresie czestotliwosci
i amplitudy w poréwnaniu do innych znanych typow aktuatoréw. W rezultacie mozliwym jest wygenero-
wanie sygnatdéw o roznych ksztattach fali, w tym fali sinusoidalnej, quasi-prostokatnej oraz quasi-pito-
ksztattnej. Zapewnia to ponadto poprawe odwzorowania sygnatu haptycznego w poréwnaniu do innych
znanych typéw aktuatoréw.

Zastosowanie biezni w kontrolerze haptycznym wedtug wynalazku zapewnia ptynnosc¢ ruchu ob-
rotowego mimosrodowego pierscienia w mechanizmie dopasowania.

Zastosowanie obwodowych tukowatych wyztobierh w mimosrodowym pierscieniu obrotowym oraz
elementu pozycjonujacego w postaci sprezynowego zatrzasku utatwia ustalanie pozycji katowej mimo-
srodowego pierscienia obrotowego. Tozsame zalety mozna osiagnaé, gdy element pozycjonujacy ma
alternatywne postaci sprezyny ptaskiej badZz mechanizmu zapadkowego.

Zastosowanie sztywnego potaczenia pomiedzy co najmniej jednym aktuatorem generujacym sy-
gnat haptyczny a mechanizmem dopasowania zapewnia dodatkowe zwiekszenie intensywnosci sygna-
téw haptycznych odczuwanych przez uzytkownika kontrolera w rejonie wybranych receptorow,
a zwtaszcza mechanoreceptorow, w poréwnaniu z rozwigzaniami znanymi ze stanu techniki.
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Opis figur rysunku

Przedmiot wynalazku przedstawiono w przyktadach wykonania na rysunku, na ktérym:

Fig. 1 przedstawia kontroler haptyczny wedtug wynalazku w widoku perspektywicznym;

Fig. 2 przedstawia kontroler haptyczny wedtug wynalazku w widoku frontalnym;

Fig. 3 przedstawia kontroler haptyczny wedtug pierwszego przyktadu wykonania wynalazku

w przekroju wzdtuznym;

Fig. 4 przedstawia mechanizm dopasowania kontrolera haptycznego wedtug pierwszego

przyktadu wykonania wynalazku w widoku perspektywicznym;

Fig.5 przedstawia mechanizm dopasowania kontrolera haptycznego wedtug pierwszego

przyktadu wykonania wynalazku w przekroju wzdtuznym;

Fig. 6 przedstawia mechanizm dopasowania kontrolera haptycznego wedtug pierwszego

przyktadu wykonania wynalazku w widoku frontalnym;

Fig. 7 przedstawia schematycznie element pozycjonujacy w drugim przyktadzie wykonania

wynalazku w widoku frontalnym;

Fig. 8 przedstawia schematycznie element pozycjonujacy w drugim przyktadzie wykonania

wynalazku w przekroju wzdtuznym;

Fig. 9 przedstawia schematycznie element pozycjonujacy w drugim przyktadzie wykonania

wynalazku w przekroju poprzecznym,;

Fig. 10 przedstawia schematycznie element pozycjonujacy w trzecim przyktadzie wykonania

wynalazku w widoku frontalnym;

Fig. 11 przedstawia schematycznie element pozycjonujacy w trzecim przyktadzie wykonania

wynalazku w przekroju wzdtuznym;

Fig. 12 przedstawia schematycznie element pozycjonujacy w trzecim przyktadzie wykonania

wynalazku w przekroju poprzecznym,;

Fig. 13 przedstawia wewnetrzny pierécien obrotowy kontrolera haptycznego wedtug wynalazku

w widoku perspektywicznym;
Fig. 14 przedstawia wewnetrzny pierécier obrotowy kontrolera haptycznego wedtug wynalazku
w widoku frontalnym.

Pierwszy przykfad wykonania wynalazku

Kontroler haptyczny 1 wedtug pierwszego przyktadu wykonania wynalazku o postaci zblizonej do
pierécienia zawiera korpus gtoéwny 2 z otworem przelotowym na palec 3 uzytkownika, mechanizm do-
pasowania 4 kontrolera 1 do rozmiaru palca 3 uzytkownika osadzonym suwliwie w korpusie gtéwnym 2
oraz aktuatorem piezoelektrycznym S generujgcym sygnat haptyczny. Ponadto kontroler haptyczny 1
zawiera obudowe 12 potgczong roztgcznie z mechanizmem dopasowania 4 za pomocg prowadnic 13,
13'. Obudowa 12 stanowi element ostaniajacy komponenty elektroniczne takie jak bateria, ptytka PCB
czy tez wspomniany aktuator piezoelektryczny 5.

Zastosowanie aktuatora piezoelektrycznego 5 zapewnia mozliwos¢ generowania sygnatu hap-
tycznego w postaci wibracji o wiekszym zakresie czestotliwosci i amplitudy w poréwnaniu do innych
znanych typow aktuatoréow. W rezultacie mozliwym jest wygenerowanie sygnatéw o roznych ksztattach
fali, w tym fali sinusoidalnej, quasi-prostokatnej oraz quasi-pitoksztaitnej. Przyktadowo aktuator piezoe-
lektryczny 5 umozliwia wygenerowanie wibracji o nizszych czestotliwosciach, bez straty zakresu ampli-
tudy.

Ponadto zastosowanie aktuatora piezoelektrycznego 5 zapewnia poprawe odwzorowania sy-
gnatu haptycznego w poréwnaniu do innych znanych typéw aktuatoréw.

Mechanizm dopasowania 4 zawiera korpus wewnetrzny 6 z otworem przelotowym na palec 3
uzytkownika oraz z mimosrodowym pierscieniem obrotowym 7 osadzonym na biezniach 8 i 8' korpusu
wewnetrznego 6.

Korpus wewnetrzny 6 potgczony jest z pokrywa 6', a mimosrodowy pierécieh obrotowy 7 umiesz-
czony jest pomiedzy wspomnianym korpusem 6 a pokrywa 6', przy czym pokrywa 6' zawiera drugq
bieznie 8' do osadzenia mimo$rodowego pierscienia obrotowego 7. Wspomniane bieznie 8, 8' sg wspot-
osiowe.

Zastosowanie biezni 8, 8' zapewnia ptynno$¢ ruchu obrotowego mimosrodowego pierscienia 7
w mechanizmie dopasowania 4.
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Zastosowanie mechanizmu dopasowania 4 o przedstawionej konstrukcji zapewnia zwiekszenie
intensywnosci sygnatéw haptycznych odczuwanych przez uzytkownika kontrolera 1 w rejonie wybra-
nych receptoréw, a zwtaszcza mechanoreceptorow, w poréwnaniu z rozwigzaniami znanymi ze stanu
techniki.

Wynika to z wyzej wspomnianego faktu, ze zastosowany mechanizm dopasowania 4 pozwala na
regulacje nacisku oraz pola powierzchni kontaktu mimosrodowego pierscienia obrotowego 7 i palca 3
uzytkownika kontrolera 1 zaréwno podczas jego pracy jak i w stanie spoczynku, a zatem pozwala na
regulacje wartosci sit, w tym sit $cinajgcych, oddziatywujacych na palec 3 uzytkownika.

Ponadto zastosowanie mechanizmu dopasowania 4 zapewnia zwiekszenie niezawodnosci dzia-
tania wspomnianego kontrolera 1 w poréwnaniu do rozwigzan znanych ze stanu techniki.

Zastosowanie mimosrodowego pierscienia obrotowego 7 w mechanizmie dopasowania 4 po-
zwala na szybka i prosta regulacje oraz dopasowanie rozmiaru kontrolera haptycznego 1 do réznych
rozmiaréw palcéw jego uzytkownikow.

Mimos$rodowy pierscien obrotowy 7 zawiera obwodowe fukowate wyztobienia 9, a mechanizm
dopasowania 4 zawiera réwniez element pozycjonujacy 10A, ktéry ma sprezynowy zatrzask kulkowy 14
do ustalania pozycji katowej mimosrodowego pierScienia obrotowego 7. Element pozycjonujacy 10A
moze znajdowac sie w dowolnym miejscu na obwodzie otworu w korpusie wewnetrznym 6.

Przedstawiona konstrukcja utatwia ustalanie pozycji katowej mimosrodowego pierscienia obroto-
wego 7, a tym samym w prosty sposéb pozwala na dopasowanie rozmiaru kontrolera haptycznego 1 do
rozmiaru palca 3 jego uzytkownika.

Regulacja z wykorzystaniem mechanizmu dopasowania 4 jest realizowana poprzez obrét mimo-
srodowego pierscienia obrotowego 7 wzgledem korpusu wewnetrznego 6 tego mechanizmu. Obrot mi-
mosrodowego pierscienia obrotowego 7 powoduje zmiane srednicy (D, a wiec $rednicy walca wpisa-
nego pomiedzy korpus wewnetrzny 6 a pierscien 7, co z kolei prowadzi do dopasowania kontrolera
haptycznego 1 do rozmiaru palca 3 jego uzytkownika, a przez odpowiednie dopasowanie do zwieksze-
nia pola powierzchni kontaktu kontrolera 1 z palcem 3 uzytkownika, a w efekcie wartosci sit, w tym sit
$cinajgcych dziatajacych na palec 3 uzytkownika.

Ponadto wspomniany korpus wewnetrzny 6 jest potaczony sztywno z aktuatorem piezoelektrycz-
nym S za posrednictwem tgcznika 11, przy czym tgcznik 11 obejmuje element pozycjonujacy 10A ma-
jacy sprezynowy zatrzask kulkowy.

Zastosowanie sztywnego potaczenia pomiedzy aktuatorem 5 a mechanizmem dopasowania 4
zapewnia dodatkowe zwiekszenie intensywnosci sygnatéw haptycznych odczuwanych przez uzytkow-
nika kontrolera 1 w rejonie wybranych receptoréw, a zwilaszcza mechanoreceptoréw, w poréwnaniu
Z rozwigzaniami znanymi ze stanu techniki.

Drugi przykfad wykonania wynalazku

Kontroler haptyczny 1, jak w pierwszym przyktadzie wykonania wynalazku z tg réznica, ze ele-
ment pozycjonujacy 10B ma sprezyne ptaska 15 osadzong w korpusie wewnetrznym 6 mechanizmu
dopasowania 4. Element pozycjonujacy 10B majacy sprezyne ptaskg 15 wspdtpracuje z obwodowymi
tukowatymi wyztobieniami 9 mimosrodowego pierscienia obrotowego 7, tak ze sprezyna ptaska 15 od-
ksztatca sie, a w rezultacie umozliwia przesuniecie wspomnianego pierscienia 7 o kat o jaki sa przesu-
niete jego kolejne wyztobienia 9.

Trzeci przykfad wykonania wynalazku

Kontroler haptyczny 1, jak w pierwszym przyktadzie wykonania wynalazku z tg réznica, ze ele-
ment pozycjonujacy 10C ma mechanizm zapadkowy umieszczony w korpusie wewnetrznym 6 i zawie-
rajacy zapadki 16, 16'".

W innych rownie korzystnych przyktadach realizacji element pozycjonujacy 10 moze mie¢ postac
tarciowego mechanizmu blokujacego, czy dowolnego innego zatrzasku umozliwiajgcego ustalenie po-
zycji katowej mimosrodowego piersécienia obrotowego 7.
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Zastrzezenia patentowe

. Kontroler haptyczny (1) zawierajacy:

— korpus gtéwny (2) z otworem przelotowym na palec uzytkownika,
— mechanizm dopasowania (4) kontrolera (1) do rozmiaru palca uzytkownika osadzony
w korpusie gtéwnym (2),
— co najmniej jeden aktuator (5) generujacy sygnat haptyczny,
znamienny tym, ze
mechanizm dopasowania (4) jest osadzony suwliwie w korpusie gtéwnym (2) i zawiera
korpus wewnetrzny (6) z otworem przelotowym na palec uzytkownika oraz mimosrodowy
pierscien obrotowy (7) osadzony na co najmniej jednej biezni (8) korpusu wewnetrznego
(6), a korpus wewnetrzny (6) potaczony jest z aktuatorem (5).
Kontroler haptyczny wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze zawiera element pozycjonujacy
(10A, 10B, 10C) do ustalania pozycji katowej mimosrodowego pierscienia obrotowego (7).
Kontroler haptyczny wedtug dowolnego z poprzednich zastrzezen, znamienny tym, ze korpus
wewnetrzny (6) potaczony jest z pokrywa (6'), a mimosrodowy pierscien obrotowy (7) umiesz-
czony jest pomiedzy korpusem wewnetrznym (6) a pokrywa (6').
Kontroler haptyczny wedtug zastrz. 3 znamienny tym ze pokrywa (6') zawiera co najmniej
jedna bieznie (8') do osadzenia mimosrodowego pierscienia obrotowego (7).
Kontroler haptyczny wedtug zastrz. 4 znamienny tym, ze bieznie (8, 8') sg wspdfosiowe.
Kontroler haptyczny wedtug dowolnego z poprzednich zastrzezen, znamienny tym, ze aktua-
tor (5) jest aktuatorem piezoelektrycznym.
Kontroler haptyczny wedtug dowolnego z poprzednich zastrzezer, znamienny tym, ze korpus
wewnetrzny (6) potaczony jest z aktuatorem (5) za posrednictwem tacznika (11).
Kontroler haptyczny wedtug dowolnego z poprzednich zastrzezen, znamienny tym, ze za-
wiera obudowe (12) potagczong rozigcznie z mechanizmem dopasowania (4).
Kontroler haptyczny wediug zastrzezenia 8, znamienny tym, ze obudowa (12) jest potaczona
z mechanizmem dopasowania (4) za pomoca prowadnic (13, 13").
Kontroler haptyczny wedtug zastrz. 2 znamienny tym, ze mimosrodowy pierscieh obrotowy
(7) zawiera obwodowe tukowate wyztobienia (9), a element pozycjonujacy (10A) ma sprezy-
nowy zatrzask kulkowy (14).
Kontroler haptyczny wedtug zastrz. 2 znamienny tym, ze mimosrodowy pierscieh obrotowy
(7) zawiera obwodowe tukowate wyztobienia (9), a element pozycjonujacy (10B) ma sprezyne
ptaska (15) osadzona w korpusie wewnetrznym (6).
Kontroler haptyczny wedtug zastrz. 2 znamienny tym, ze mimosrodowy pierscieh obrotowy
(7) zawiera obwodowe tukowate wyztobienia (9), a element pozycjonujacy (10C) ma mecha-
nizm zapadkowy umieszczony w korpusie wewnetrznym (6) i zawierajacy co najmniej jedng
zapadke (16, 16').
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