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(54) Bezeichnung: flexibles Engabesystem / Mehrfinger-System

(57) Zusammenfassung: Dieses "flexible Eingabe-Sys-
tem/Mehrfinger-System" ist dadurch gekennzeichnet, dass
auf einer sensiblen Flache Positionen und Druckauslésun-
gen mehrerer Finger zugleich ausgewertet werden und da-
durch Erleichterungen und flexible Anpassungen fiir den
Nutzer mdglich sind. Ein Zehnfinger-Tippen im Sinne der
Patent-Anmeldung vom 21.12.2001 ist mdglich, oder zwei
gleichzeitig aufgesetzte Finger kdnnen z. B. Scroll- oder
Zoom-Funktionen steuern.

Mehrere Losungen fur die Konstruktion einer solchen sen-
siblen Flache werden genannt. Es wird z. B. ein (translu-
zentes) Strangpressprofil beschrieben, das eine diinne,
elastisch eindriickbare Flache bildet, das nach einem Knie-
hebelstiitzen-Prinzip wirkt und ein feinmotorisches Feed-
back leistet (Abb. 1). Mit dem Anschneiden der Unterseite
in Querrichtung (Linienraster) wird diese Flache weich und
punktuell leicht verformbar. Es werden elektrisch wirksame
Touchscreen-Varianten genannt. Es kann ein schnell um-
laufender elektrischer Sensorfeldaufbau (sozusagen ein
vom Flachenrand her nach innen gerichtetes "umlaufendes
RADAR") Informationen Uber die Fingerpositionen bestim-
men.

elastische Oberfléache

elastische Kniehebel-Stlitzen

(knicken bei Last ein)
aufgebrachtes leitfahiges Kontaktmedium
(oder unten in der Platine sind schon Kontakte)
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Beschreibung
Kurzdarstellung:

[0001] Dieses "flexible Eingabe-System/Mehrfin-
ger-System" ist dadurch gekennzeichnet, dass auf ei-
ner sensiblen Flache Positionen und Druckauslésun-
gen mehrerer Finger zugleich ausgewertet werden
und dadurch einige Erleichterungen und flexible An-
passungen fur den Nutzer méglich werden.

[0002] Die hier benannte ,flexible Tastatur" ist da-
durch gekennzeichnet, dass sie die Position nicht nur
eines Fingers, sondern mehrerer Finger (zugleich)
bestimmt und aufgrund der Positionen, Bewegungen
und Druckauslésungen von ein, zwei, drei oder bis zu
zehn Fingern auf einer (relativ) glatten, sensitiven
Flache entsprechende Steuersignale erzeugt bzw.
zugehorige Zeichen bestimmt. Die Handhabung
kann speziellen Aufgaben angepasst sein und damit
vereinfacht, ergonomisch sinnvoll und ,intuitiv tref-
fend" gestaltet sein. Das heisst, die fir den Prozessor
verfigbare und als Bezug dienende Topografie der
Fingerspitzen ist (z.T. quasi selbststandig) allgemei-
nen bzw. individuellen Hand-Abmessungen und spe-
ziellen Aufgabenstellungen anpassbar.

[0003] Die sensitive Flache kann optional auch als
Trackpad genutzt werden, also eine Maus ersetzen.

[0004] Die technische Machbarkeit von Positions-
bestimmung (PosB) und Druckauslésungsbestim-
mung (DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise
durch folgenden Vorschlag:

Eine in der Flache materiell vorhandene (mehr oder
weniger feine) Rasterung leitenden Materials erlaubt
die Bestimmung der Fingerpositionen durch Messun-
gen von Widerstand oder Kapazitat.

[0005] Die technische Machbarkeit von Positions-
bestimmung (PosB) und Druckauslésungsbestim-
mung (DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise
durch folgenden Vorschlag:

Die Flache istim Sinne eines Rasters in materiell ma-
nifeste quasi punktférmige Leiter-Elemente aufge-
I6st. Sie kann im Sinne einer bestimmten Auflésung
der (z.B. 70 x 150) punktdhnlichen Elementen die
durch Fingerberiihrungen veranderten Messdaten all
dieser Elemente in einer kapazitiven Messung dem
Prozessor verfiigbar machen, um daraus bestenfalls
die (von der Druckauslésung zu unterscheidende)
Positionsbestimmung (PosB) und in jedem Falle die
Druckauslésungsbestimmung (DruB) mehrerer Fin-
ger zu errechnen.

[0006] Die technische Machbarkeit von Positions-
bestimmung (PosB) und Druckauslésungsbestim-
mung (DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise
durch folgenden Vorschlag:

Die Flache ist in materiell manifeste streifenférmige
Leiter-Elemente aufgeldst. Sie kann im Sinne einer
bestimmten Auflésung der (z.B. 150) streifenférmi-
gen Elementen die durch Fingerberihrungen veran-
derten Messdaten dieser Elemente in einer kapaziti-
ven Messung dem Prozessor verfugbar machen, um
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daraus bestenfalls die (von der Druckauslésung zu
unterscheidende) Positionsbestimmung (PosB) und
in jedem Falle die Druckauslésungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger zu errechnen.

[0007] Die technische Machbarkeit von Positions-
bestimmung (PosB) und Druckauslésungsbestim-
mung (DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise
durch folgenden Vorschlag:

In 5 oder 6 Richtungen verlaufende materiell mani-
feste Leiter (vergleiche auch bestehende 5-Faden-
technologie oder die vorgeschlagene 6-Fadentech-
nologie) liefern durch die Kombination der einlaufen-
den Signale eindeutige Positionen bzw. Druckausl6-
sungsorte der Finger.

[0008] Die technische Machbarkeit von Positions-
bestimmung (PosB) und Druckauslésungsbestim-
mung (DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise
durch folgenden Vorschlag:

Die bestehenden (z.B. mit Widerstadnden, Kapazita-
ten, Feldeffekten arbeitenden) Methoden der
Touch-Screens werden erweitert: Von den Randern
her wird die Flache nicht nur in x- oder y-Richtung er-
schlossen, sondern z.B. in 3 verschiedenen Achsen
(also aus 6 verschiedenen ,Blickwinkeln") erschlos-
sen. Eine klare Unterscheidbarkeit fur die Auswer-
tung kénnte durch entsprechende (je nach Richtung)
unterschiedlich aufmodulierte Frequenzen geleistet
werden.

[0009] Die technische Machbarkeit von Positions-
bestimmung (PosB) und Druckauslésungsbestim-
mung (DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise
durch folgenden Vorschlag:

Die bestehenden (z.B. mit Widerstanden, Kapazita-
ten, Feldeffekten arbeitenden) Methoden der
Touch-Screens werden erweitert: Von den Randern
her wird die Flache mit den Einflissen durch die Fin-
ger nicht nur in x- oder y-Richtung messtechnisch er-
schlossen , sondern z.B. 10 mal pro Sekunde in z.B.
in 6 verschiedenen Achsen, also aus 12 verschiede-
nen ,Blickwinkeln" erschlossen (vergleichbar mit ei-
nem Uhrenblatt, von dem man 12 Blicke auf den In-
nenbereich einnimmt), um Daten Uber Fingerpositio-
nen zu erhalten. Das ist ein umlaufender Sensorfeld-
aufbau, sozusagen ein nach innen gerichtetes, auf
dem Flachenrand ,umlaufendes Echolot" (Vergleiche
Abb. 4). Aus diesen Daten kénnen die Uberdeckun-
gen der jeweils gefundenen Punkte als Fingerspitzen
gedeutet werden. (Vergleiche auch die Auswertungs-
methoden seismologischer Untersuchungen). Es er-
gibt sich z.B. fir zwei zugleich aufgesetzte Finger
eine Richtung mit besonders starkem Ueberbru-
ckungseffekt, das ist die Richtung, die beide Finger
miteinander bilden. (Die dazu orthogonale Richtung
zeigt einen minimalen Ueberbrickungseffekt).
[0010] (Die Unterscheidung von Positionsbestim-
mung (PosB) und Druckauslésungsbestimmung
(DruB) ist fur einige Anwendungen (wie beim bli-
chen 10-Finger-Schreiben auf der QWERT-Tastatur)
notig. Diese Unterscheidung kann im Idealfall hoch-
empfindlicher Feldeffektmessungen durch eine einzi-
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ge Methode geleistet werden, aber sie erfordert ggf.
doch den gleichzeitigen Einsatz zweier Messmetho-
den in der sensiblen Flache. — Fur zwei (oder drei) zu-
gleich unterscheidbare Finger ist der Aufwand noch
Uberschaubar, fir alle 10 Finger muss die Technik
entsprechend aufwendiger sein.)

[0011] Die technische Machbarkeit von Positions-
bestimmung (PosB) und Druckauslésungsbestim-
mung (DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise
durch folgenden Vorschlag:

Eine sensitive Flache (,Touch-Field") ist wie folgt auf-
gebaut: Die an der oberen Seite relativ glatte Flache
besteht aus einem elastischen und transparenten
(oder transluzenten) Material und besitzt eine be-
stimmte Geometrie des Querschnitts, so dass sie
durch die Finger mit einer bestimmten Kraft einzudri-
cken ist. Diese bestimmte Widerstandskraft ist durch
Kniehebel-Effekte einer bestimmten Geometrie (ver-
gleiche auch Abb. 1 oder 3) so zu gestalten, dass sie
beim Eindricken zunachst leicht ansteigt, dann ein
Maximum erreicht und sich dann aber die Wider-
standskraft wieder verringert, damit das auslésende
Element die darunter liegende Flache (insbesondere
eine Leiterplatte) auch sicher und spurbar berthrt. Es
ergibt sich ein wiinschenswertes feinmotorisches
Feedback fur die Fingerbewegungen.

[0012] Diese besagte sensitive Flache ist insbeson-
dere durch Strangpressverfahren herstellbar (z.B.
wirde eine Flache von etwa 100 mm mal 250 mm
durch ein Strangpresswerkzeug von 100 mm Breite
zu erzeugen sein). Danach kann man (a) die in sich
komplex aufgebaute Flache so belassen, (b) dieses
Produkt von der Unterseite her so weit aufschneiden,
dass die oben durchlaufende Flache erhalten bleibt
oder (c) in diesem Produkt (z.B. durch Heisspro-
fil-Schneiden oder LASER-Schneiden) von der Un-
terseite her soweit ein bestimmtes Profil ausschnei-
den (die oben durchlaufende Flache bleibt erhalten),
dass die Kniehebel-Stiutzchen in Querrichtung von-
einander getrennt sind, sich also im Eindrtickverhal-
ten kaum noch gegenseitig beeinflussen (vergleiche
Abb. 2). Im Fall von (c) entsteht zusatzliches Volu-
men unter der Flache, in dem etwa LEDs unterge-
bracht werden kénnen. In einem weiteren Schritt kon-
nen bestimmte Kontakizonen an der Unterseite
durch das Aufdrucken leitfahigen (und zugleich elas-
tischen) Materials hergestellt werden. Im letzten
Schritt kann dieses Produkt auf eine; Leiterplatte auf-
geklebt werden. Diese Leiterplatte kann insbesonde-
re Leiterbahnen quer zu den Strangen der Kniehe-
bel-Stitzchen tragen (um durch Messung von Wider-
stand oder Kapazitat die Punkte der Druckauslésun-
gen zu bestimmen und als Signal weiterzuleiten).
Und die Leiterplatte kann insbesonder LED- (oder
LCD-) Elemente tragen, die durch die transparente
oder transluzente Flache hindurch sichtbar sind.
[0013] Weitere Abmessungen eines solchen Pro-
dukte kdnnen z.B. folgende sein:

Dicke des stranggepressten Materials 3,5 mm

Hub der Kniehebel-Stiitzchen 1,5 mm
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(usw. vergleiche Abb. 1 und 2)

[0014] Die ,archaische Version" eines Kniehebel-

stltzen-Systems (vergleiche Abb. 3) ist etwas leich-

ter eindriickbar und bietet mehr Volumen fir z.B.

LED-Elemente.

[0015] Mit diesem Repertoire sind zum Beispiel fol-

gende Erleichterungen und Anwendungen maoglich:
a) Zwei Finger zugleich (z.B. langer als 0,6 Se-
kunden) aufgesetzt und verschoben steuern die
Scroll-Funktion der Screen-Darstellung. Durch
diese streifende Bewegung wird quasi die Darstel-
lung im direkten Griff beider Finger verschoben.
b) Zwei Finger zugleich aufdriicken (z.B. langer
als 0,3 Sekunden und mit einem Mindestabstand
von 6 mm) und gegeneinander bewegen steuert
eine Zoomfunktion/Massstabsveranderung der
Darstellung.
c) Drei Finger zugleich aufdriicken (z.B. l&nger als
0,3 Sekunden, bis zu 0,6 Sekunden) schaltet zum
Beispiel die nachste Menl-Ebene ein.

[0016] Anwendungen kénnen also z.B. sein:
— Tastaturen fir Handies, Handheld-Computer
oder andere Gerate mit nur relativ kleinen Dis-
plays bzw. Eingabefeldern (vom Nutzer selbst an-
zupassen, einzustellen und zu modifizieren)
(Handies kénnen dann statt Display + Tastenfeld
einfach einen flexiblen Screen haben, der unter-
schiedliche Funktionen erlaubt, insbesondere den
Mausklick-ahnlichen schnellen Zugriff auf die dar-
gestellten Objekte. Durch die Scroll- und
Zoom-Funktionen kann auch ein kleiner Screen
gewisse Datenmengen schnell greifbar machen.)
— Eingabegeréate fur Automaten und Kunden-Infor-
mations- und Fihrungssysteme
— Screens in Fahrzeugen (z.B. mit Kartendarstel-
lungen), wo die Screenflache zugleich als (assozi-
ative, zeichenhaft eindeutige) Eingabeflache ge-
nutzt werden kann.
— CAD-Arbeitsplatze

[0017] Dieses System erleichtert Einhandbedienun-
gen.

[0018] Weitere Anwendungen dieses ,Mehrfin-
ger-Repertoires" ergeben sich fir den Einsatz im Sin-
ne der flexiblen dynamisch anpassbaren Compu-
ter-Tastatur (siehe Patent-Anmeldung Ralf Trachte
vom 21.12.2001. Zum Beispiel eine Justierung der in-
dividuellen ,Hand-Topographie" kann dafir u.a.
durch einmaliges Aufdriicken aller 10 Finger erfol-
gen). Dieses Produkt liefert zunachst Druckauslo-
sungsbestimmungen (DruB) (auch mehrerer Finger).
Eine fur die verfeinerte Auswertung und Korrektur
eventuell notwendige Positionsbestimmung (PosB)
der 10 Finger kann ausgehend von der anfanglich
justierten individuellen ,Hand-Topographie" vom Pro-
zessor mit protokolliert werden (Vergleiche auch
Punkte 4. und 5. der Anmeldung vom 21.12.2002,
Korrekturen und dynamische Anpassung).
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Patentanspriiche

1. Die hier benannte ,flexible Tastatur" ist da-
durch gekennzeichnet, dass sie die Position nicht
nur eines Fingers, sondern mehrerer Finger (zu-
gleich) bestimmt und aufgrund der Positionen, Bewe-
gungen und Druckauslésungen von ein, zwei, drei
oder bis zu zehn Fingern auf einer (relativ) glatten,
sensitiven Flache entsprechende Steuersignale er-
zeugt bzw. zugehdrige Zeichen bestimmt. Die Hand-
habung kann speziellen Aufgaben angepasst sein
und damit vereinfacht, ergonomisch sinnvoll und ,in-
tuitiv treffend" gestaltet sein. Das heisst, die fir den
Prozessor verflighare und als Bezug dienende Topo-
grafie der Fingerspitzen ist (z.T. quasi selbststandig)
allgemeinen bzw. individuellen Hand-Abmessungen
und speziellen Aufgabenstellungen anpassbar.

2. Die sensitive Flache kann optional auch als
Trackpad genutzt werden, also eine Maus ersetzen.

3. Die technische Machbarkeit von Positionsbe-

stimmung (PosB) und Druckauslésungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise durch
folgenden Vorschlag:
Eine in der Flache materiell vorhandene (mehr oder
weniger feine) Rasterung leitenden Materials erlaubt
die Bestimmung der Fingerpositionen durch Messun-
gen von Widerstand oder Kapazitat.

4. Die technische Machbarkeit von Positionsbe-

stimmung (PosB) und Druckauslésungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise durch
folgenden Vorschlag:
Die Flache istim Sinne eines Rasters in materiell ma-
nifeste quasi punktférmige Leiter-Elemente aufge-
I6st. Sie kann im Sinne einer bestimmten Auflésung
der (z.B. 70 x 150) punktahnlichen Elementen die
durch Fingerberiihrungen veranderten Messdaten all
dieser Elemente in einer kapazitiven Messung dem
Prozessor verfiigbar machen, um daraus bestenfalls
die (von der Druckauslésung zu unterscheidende)
Positionsbestimmung (PosB) und in jedem Falle die
Druckauslésungsbestimmung (DruB) mehrerer Fin-
ger zu errechnen.

5. Die technische Machbarkeit von Positionsbe-

stimmung (PosB) und Druckauslésungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise durch
folgenden Vorschlag:
Die Flache ist in materiell manifeste streifenférmige
Leiter-Elemente aufgeldst. Sie kann im Sinne einer
bestimmten Auflésung der (z.B. 150) streifenférmi-
gen Elementen die durch Fingerberihrungen veran-
derten Messdaten dieser Elemente in einer kapaziti-
ven Messung dem Prozessor verfugbar machen, um
daraus bestenfalls die (von der Druckauslésung zu
unterscheidende) Positionsbestimmung (PosB) und
in jedem Falle die Druckauslésungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger zu errechnen.
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6. Die technische Machbarkeit von Positionsbe-

stimmung (PosB) und Druckauslésungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise durch
folgenden Vorschlag:
In 5 oder 6 Richtungen verlaufende materiell mani-
feste Leiter (vergleiche auch bestehende 5-Faden-
technologie oder die vorgeschlagene 6-Fadentech-
nologie) liefern durch die Kombination der einlaufen-
den Signale eindeutige Positionen bzw. Druckausl6-
sungsorte der Finger.

7. Die technische Machbarkeit von Positionsbe-

stimmung (PosB) und Druckauslésungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise durch
folgenden Vorschlag:
Die bestehenden (z.B. mit Widerstanden, Kapazita-
ten, Feldeffekten arbeitenden) Methoden der
Touch-Screens werden erweitert: Von den Randern
her wird die Flache nicht nur in x- oder y-Richtung er-
schlossen, sondern z.B. in 3 verschiedenen Achsen
(also aus 6 verschiedenen ,Blickwinkeln") erschlos-
sen. Eine klare Unterscheidbarkeit fir die Auswer-
tung kénnte durch entsprechende (je nach Richtung)
unterschiedlich aufmodulierte Frequenzen geleistet
werden.

8. Die technische Machbarkeit von Positionsbe-

stimmung (PosB) und Druckauslésungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise durch
folgenden Vorschlag:
Die bestehenden (z.B. mit Widerstanden, Kapazita-
ten, Feldeffekten arbeitenden) Methoden der
Touch-Screens werden erweitert: Von den Randern
her wird die Flache mit den Einflissen durch die Fin-
ger nicht nur in x- oder y-Richtung messtechnisch er-
schlossen , sondern z.B. 10 mal pro Sekunde in z.B.
in 6 verschiedenen Achsen, also aus 12 verschiede-
nen ,Blickwinkeln" erschlossen (vergleichbar mit ei-
nem Uhrenblatt, von dem man 12 Blicke auf den In-
nenbereich einnimmt), um Daten Uber Fingerpositio-
nen zu erhalten. Das ist ein umlaufender Sensorfeld-
aufbau, sozusagen ein nach innen gerichtetes, auf
dem Flachenrand ,umlaufendes Echolot" (Vergleiche
Abb. 4). Aus diesen Daten kénnen die Uberdeckun-
gen der jeweils gefundenen Punkte als Fingerspitzen
gedeutet werden. (Vergleiche auch die Auswertungs-
methoden seismologischer Untersuchungen). Es er-
gibt sich z.B. fir zwei zugleich aufgesetzte Finger
eine Richtung mit besonders starkem Ueberbru-
ckungseffekt, das ist die Richtung, die beide Finger
miteinander bilden. (Die dazu orthogonale Richtung
zeigt einen minimalen Ueberbrickungseffekt).

9. Die technische Machbarkeit von Positionsbe-
stimmung (PosB) und Druckausldsungsbestimmung
(DruB) mehrerer Finger besteht beispielsweise durch
folgenden Vorschlag:

Eine sensitive Flache (,Touch-Field") ist wie folgt auf-
gebaut: Die an der oberen Seite relativ glatte Flache
besteht aus einem elastischen und transparenten



DE 102 51 296 A1 2004.05.19

(oder transluzenten) Material und besitzt eine be-
stimmte Geometrie des Querschnitts, so dass sie
durch die Finger mit einer bestimmten Kraft einzudri-
cken ist. Diese bestimmte Widerstandskraft ist durch
Kniehebel-Effekte einer bestimmten Geometrie (ver-
gleiche auch Abb. 1 oder 3) so zu gestalten, dass sie
beim Eindricken zunachst leicht ansteigt, dann ein
Maximum erreicht und sich dann aber die Wider-
standskraft wieder verringert, damit das auslésende
Element die darunter liegende Flache (insbesondere
eine Leiterplatte) auch sicher und spurbar berthrt. Es
ergibt sich ein wiinschenswertes feinmotorisches
Feedback fur die Fingerbewegungen.

Diese besagte sensitive Flache ist insbesondere
durch Strangpressverfahren herstellbar. Danach
kann man (a) die in sich komplex aufgebaute Flache
so belassen, (b) dieses Produkt von der Unterseite
her so weit aufschneiden, dass die oben durchlaufen-
de Flache erhalten bleibt oder (c) in diesem Produkt
(z.B. durch Heissprofil-Schneiden oder LA-
SER-Schneiden) von der Unterseite her soweit ein
bestimmtes Profil ausschneiden (die oben durchlau-
fende Flache bleibt erhalten), dass die Kniehe-
bel-Stitzchen in Querrichtung voneinander getrennt
sind, sich also im Eindriickverhalten kaum noch ge-
genseitig beeinflussen (vergleiche Abb. 2). Im Fall
von (c) entsteht zusatzliches Volumen unter der Fla-
che, in dem etwa LEDs untergebracht werden kon-
nen. In einem weiteren Schritt kbnnen bestimmte
Kontaktzonen an der Unterseite durch das Aufdru-
cken leitfahigen (und zugleich elastischen) Materials
hergestellt werden. Im letzten Schritt kann dieses
Produkt auf eine Leiterplatte aufgeklebt werden. Die-
se Leiterplatte kann insbesondere Leiterbahnen quer
zu den Strangen der Kniehebel-Stitzchen tragen
(um durch Messung von Widerstand oder Kapazitat
die Punkte der Druckauslésungen zu bestimmen und
als Signal weiterzuleiten). Und die Leiterplatte kann
insbesonder LED- (oder LCD-) Elemente tragen, die
durch die transparente oder transluzente Flache hin-
durch sichtbar sind.

Die ,archaische Version" eines Kniehebelstit-
zen-Systems (vergleiche Abb. 3) ist etwas leichter
eindrickbar und bietet mehr Volumen fir z.B.
LED-Elemente.

10. Mit diesem Repertoire sind zum Beispiel fol-
gende Erleichterungen und Anwendungen mdoglich:
a) Zwei Finger zugleich (z.B. langer als 0,6 Sekun-
den) aufgesetzt und verschoben steuern die
Scroll-Funktion der Screen-Darstellung. Durch diese
streifende Bewegung wird quasi die Darstellung im
direkten Griff beider Finger verschoben.

b) Zwei Finger zugleich aufdriicken (z.B. langer als
0,3 Sekunden und mit einem Mindestabstand von 6
mm) und gegeneinander bewegen steuert eine
Zoomfunktion / Massstabsveranderung der Darstel-
lung.

c) Drei Finger zugleich aufdriicken (z.B. langer als
0,3 Sekunden, bis zu 0,6 Sekunden) schaltet zum
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Beispiel die nachste Menl-Ebene ein.
Anwendungen kdnnen also z.B. sein:

— Tastaturen fir Handies, Handheld-Computer oder
andere Gerate mit nur relativ kleinen Displays bzw.
Eingabefeldern (vom Nutzer selbst anzupassen, ein-
zustellen und zu modifizieren) (Handies kdnnen dann
statt Display + Tastenfeld einfach einen flexiblen
Screen haben, der unterschiedliche Funktionen er-
laubt, insbesondere den Mausklick-ahnlichen schnel-
len Zugriff auf die dargestellten Objekte. Durch die
Scroll- und Zoom-Funktionen kann auch ein kleiner
Screen gewisse Datenmengen schnell greifbar ma-
chen.)

— Eingabegerate fur Automaten und Kunden-Informa-
tions- und Flhrungssysteme

— Screens in Fahrzeugen (z.B. mit Kartendarstellun-
gen), wo die Screenflache zugleich als (assoziative,
zeichenhaft eindeutige) Eingabeflache genutzt wer-
den kann.

— CAD-Arbeitsplatze

Dieses System erleichtert Einhandbedienungen.

11. Weitere Anwendungen dieses ,Mehrfin-
ger-Repertoires" ergeben sich fir den Einsatz im Sin-
ne der flexiblen dynamisch anpassbaren Compu-
ter-Tastatur (siehe Patent-Anmeldung Ralf Trachte
vom 21.12.2001. Zum Beispiel eine Justierung der in-
dividuellen ,Hand-Topographie" kann dafir u.a.
durch einmaliges Aufdriicken aller 10 Finger erfol-
gen). Dieses Produkt liefert zunachst Druckauslo-
sungsbestimmungen (DruB) (auch mehrerer Finger).
Eine fur die verfeinerte Auswertung und Korrektur
eventuell notwendige Positionsbestimmung (PosB)
der 10 Finger kann ausgehend von der anfanglich
justierten individuellen ,Hand-Topographie" vom Pro-
zessor mit protokolliert werden (Vergleiche auch
Punkte 4. und 5. der Anmeldung vom 21.12.2002,
Korrekturen und dynamische Anpassung).

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen

elastische Oberfldche

elastische Kniehebel-Stilitzen
(knicken bei Last ein)

aufgebrachtes leitfdhiges Kontaktmedium
(oder unten in der Platine sind schon Kontakte)

Abbildung 1: Querschnitt durch das Produkt
(z.B. im Sinne des Strangpressprofils, ,von oben nach unten®)

Abbildung 2: orthogonaler Querschnitt durch das Produkt
(Mdéglichkeit (c) im Sinne des geschnittenen Profils in Querrichtung, ,,von links nach rechts®)
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gelenkige Verbindungspunkte elastische Oberflache
A !
Aufschlagpunkt / Kontakt z.B. auf Leiterplatte aufgeklebt

Abbildung 3: ,archaische Version“ von Kniehebelstltzen
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flr das erste Feld Polaritat A fUr das zweite Feld ...

| L

| , 1 |
/

far das zweite Feld ... flr das erste Feld Polaritat B

Abbildung 4: Prinzip des umlaufenden Feldaufbaus
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