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cionalniho taktilniho snimade, poskytujiciho nejen
i informaci o tom, zda ichopny mechanismus robota
je ve fyzickém kontaktu s objektem okolniho pro-

tvaru dotykaného objektu v misté dotyku.

.V soufasném obdobi vyvstava stile naléhavéji
| problém, jak nahradit "urdité druhy &innosti &lo-
- véka automatickym strojem — robotem. Nezbyt-
nou podminkou spravné interakce robota s okol-

i nim prostfedim je schopnost robota ziskavat in- .
formaci o okolnim prostfedi prostfednictvim sni- '

madt, tj. vhodné uspofadané mnoZiny &del. Podle

| realizace i z divodu nenahraditelnosti pro ¢innost
robota za specialnich podminek, nap¥iklad v ne-
osvétleném prostfedi, hraji ve vnimacim podsy-

| stémy zpracovani taktilni informace z t&chto sni-
maca,

Taktilni snimade jsou zatim ve fazi zakladniho
| vyzkumu a fe8i se dosud vyhradné bud jako ng-

_kolik jednotlivych, Ggelové umisténych, taktilnich-

o
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(54) Maticovy proporcionalni taktilni snimat ’

Vynélez se tyka uspotadani maticového propor-

stfedi, nybrZ i informaci o mist& dotyku a event. -

charakteru ¢idel, tvoficich snimag, se rozliduji sni- -
made optické, akustické, tepelné, taktilni — doty-
kové a jiné. Z divodu levnosti a jednoduchosti *

-stému robota ddleZitou roli taktilni snimade a sy-

.éidel, nebo jako integralni snimade na bazi polo-
~vodivych elastickych materiali.-Je-li snimaé& tvofen

jednotlivymi. &idly, pak je snimani taktilni infor-
mace a jeji zpracovani pomérn€ hardwarové i soft-
warové sloZité a snimag& ztraci charakteristickou
vlastnost, nezbytnou pro &nnost primyslového
robota — univerzalnost. Polovodivych elastickych
materialii se zatim vyuZiva jen experimentalng, a to

| pfedeviim jako integralnich snima&i taktilni in-
‘formace. V tomto p¥ipadé se hovofi o tzv. simulaci

1ntegrovaneho chovani kiize. Povrch tichopné hla-
' vice je pokryt polovodivym elastickym materialem,
umisténym mezi vodivé folie — elektrody. PHi
jakémkoliv kontaktu tchopné hlavice s objektem
z okolniho prosttedi je tento dotyk indikovan cel-
kovou zménou odporu polovodivého elastického
materialu.

Nevyhody stavajicich feSeni odstrafiuje podle
vynélezu proporcionalni taktilni snimag, sestavajici
z proporcionalnich taktilnich &idel, jejichZ jedna
z elektrod je tvofena pfitlatnym kolikem, jehoZ
spodni konec je izolované uloZen ve vrtani zakladni
desky, v kterémZto vrtani je proti &elu spodniho
konce tohoto pfitla¢ného koliku uloZen polovodivy
elastlcky materlal a druha sn1mac1 elektroda.



Podstata vynalezu spo&iva v tom, Ze jednotliva
proporcionalni taktilni &idla jsou sestavena do pra-
videlné pravothlé matice typu m x n. Viechny pfi-
tlatné koliky jsou v kazdém Fadku matice vzajemné
vodivé propojeny a vechny snimaci elektrody jsou
v kazdém sloupci matice pfes diody rovnéZ vza-
jemné vodivé propojeny.

Podle vynélezu je vyhodné, jestliZze vSechna pro-
porciondlni taktilni &idla jsou uloZena ve spoletné
zékladni desce a vodici desce.

Napéjeci vodite napéjecich elektrod tvofenych
ptitlatnymi koliky proporcionélnich taktilnich &i-
del kazdého Fadku matice jsou napojeny na vstupy
sekven¢niho polohového elektronického ptepinade
a kaZda snimaci linka snimacich elektrod propor-
cionalnich taktilnich idel je napojena na vstup
tvarovaciho obvodu.

Uspotadani maticového proporcionalniho tak-
tilntho snima&e podle vynalezu umoZituje vyrabét
konstrukéné jednoduché taktilni snimade, vyzna-
tujici se vysokou univerzilnosti, odolnosti vidi
narazim a chvéni s jednoduchym snimanim. Mati-
covy proporcionélni taktilni snima¢ podle vyna-
lezu ma oproti proporciondlnim taktilnim snima-
&im, simulujicim integrované chovani kiiZze dvé
podstatné pfednosti: mnohem efektivngji vyuZiva
drahy polovodivy elasticky material a je schopen
poskytovat nejen informaci o existenci kontaktu,
nybrZ i informaci o mist& kontaktu. Dale optima-
lizuje potfebny pocet vodi&l a nutny &as, tj. polet
taktd snimade. ZmenSenim po¢tu vodidd se pod-
statn€ sniZuje pracnost vyroby hardwaru — nut-
nost pajeni velkého mnoZstvi vodi¢i — a souasné
se zvy¥uje jeho spolehlivost. P¥i rostoucich cenach
vodiél a prudce klesajicich cenach integrované
elektroniky na svétovych trzich lze od zapojeni
podle vynalezu ofekavat znatny ekonomicky efekt.

Vynélez a jeho vyhody jsou blize objasnény na
pfikladu provedeni pomoci pfipojeného vykresu,
na némZ obr. 1 znazorfiuje maticovy proporcio-
nalni taktilni snimag, obr. 2 znazorfiuje fez timto
snimadem podle vynélezu a obr. 3 znazoriiuje elek-
trické zapojeni pro snimani taktilni informace.

Maticovy proporcionalni taktilni snimaé& podle
vynélezu na obr. 1 a 2 je charakterizovéan tim, Ze
viechna proporcionalni taktilni ¢idla 1, tvofici pra-
videlnou pravothlou matici typu m x n, maji spo-

le¢nou vodici desku 2 a zdkladni desku 3, pFi¢em¥-

obg desky jsou z nevodivého materidlu a jsou umis-
tény vzijemné& planparalelné. VSechna taktilni &i-
dla 1 v fadku maticového uspofadani jsou vodivé
propojena tak, Ze ptitlatny kolik 8 kaZdého propor-
cionalniho taktilniho &dla 1 je v prostoru mezi
vodici deskou 2 a zékladni deskou 3 v kontaktu

jecimu napéti p¥ipojen posledni napajeci vodi¢ 4

um&rné tlak@im, piisobicim na n taktilnich &idel 1
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s napéajecim vodléem 4, napfiklad mosaznou stru-
nou, ktera je propletena mezi pFitlatnymi koliky 8

taktilnich ¢idel 1 v jednom fadku. Ptitladny kolik K
je opatfen zaraZkou 12. Vlisované snimaci elek-

trody 5 na dnech otvorii pro pfitlaény kolik 8 viech
taktilnich Cidel 1 v jednom sloupci jsou napojeny

na jednu snimaci linku 6 tak, %¢ mezi kazdou vli-
sovanou snimaci elektrodou 5 a snimaci linkou 6 _‘
je zapojena polovoditova dioda 7. Mezi pfitlaénym

kolikem 8 a snimaci elektrodou 5 je uloZen polo- |

vodivy elasticky material 9. Elektronicky sekvenéni

saznou strunou, k napdjecimu napé&ti. Snimaci
elektrody 5 viech m taktilnich &idel 1, leZicich
v jednom sloupci matice, jsou pfipojeny pfes od-
delovaci diody 7 na jedinou snimaci linku 6 a ka¥da
snimaci linka 6 je napojena na tvarovaci obvod 10:
Diody 7 propoust&ji proud pouze ve sméru taktilni
gidlo 1 — snimaci linka 6. Ukolem diod 7 je elek-
tricky izolovat od snimaci linky 6 taktilni &idla 1,
kterd nejsou v daném okamZiku taktu napéjena.
Maticovy proporcionalni taktilni snima& podle vy-
nélezu vyZaduje tedy celkovy podet vodi¢t Y =
= m + n, poCet taktli snimani je roven podtu fadkd
m matice.

Maticovy proporcionalni taktilni snima¢ je umis-
tén na povrchu robota. Pfi kontaktu robota s ob-
jektem okolniho prostfedi dojde k pilisobeni v&tsi
¢i menSi axialni sily na pfitlatné koliky 8 jednot-
livych taktilnich &idel 1 snimade v zavislosti na
lokalnim tvaru dotykaného objektu v oblasti kon-

- taktu a déle na sméru a velikosti_sily, kterou je

snimac pfitla¢ovan na objekt. Stavy m . n taktilnich
tidel 1 snimace pfi kontaktu snimade s objektem
mohou byt snimany pomoci napéjecich voditt 4
a snimacich linek 6 podle potfeb dalsiho zpracovani
taktilni informace bud po ¥adcich, & sloupcich, &
jednotlive,

Sniméni taktilni informace probiha takto: Sni-
mani zalind tim, Ze elektronicky sekvenini pfe-
pina& 11 pfipne napéjeci napéti na napéajeci vodi¢ 4 -
prvniho fadku; v tom okamZiku se na snimacich:
linkdch 6 objevi elektricky signal pfimo Umé&my
tlakim, pdsobicim na n taktilnich &idel 1, leZicichi
v prvnim Fadku maticového uspofadéni. Po urtité
dobg , coZ je délka kroku, elektronicky sekvenéni
pfepinad 11 pfipoji napéajeci vodi¢ 4 druhého fadku
k napéjecimu napéti atd., aZ v Sase mz je k napé-i’

a na n snimacich linkich 6 a tim i na vstupech
n tvarovacich obvodi 10 je elektrické napéti pfimo

v poslednim Fadku maticového uspotadani.

_ pfepina& 11 pfipojuje v ka?dém taktu snimani je-
- diny napéjeci vodi¢ 4, realizovany napfiklad mo-
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PREDMET VYNALEZU tadku (1 a% m) matice vzajemng vodiv& propo-
 jeny a vSechny snimaci elektrody (5) jsou v ka-
1. Maticovy proporcionalni taktilni snimag, sesta- dém sloupci (1 aZ n) matice pres diody (7) rovnéz

vajici z proporcionalnich taktilnich &idel, jejichz . vzijemng vodivé propojeny.
jedna z elektrod je tvofena pfitlatnym kolikem, ' 2. Snima¢ podle bodu 1 vyznadujici se tim, Ze vie-
jehoZ spodni konec je izolované uloZen ve vrtani i chna proporcionélni taktilni ¢idld (1) jsou ulo-
zékladni desky, v kterémZto vrtani je proti delu | Zena ve spoletné zakladni desce (3) a vodici
spodniho konce tohoto pfitlatného koliku ulo-  desce (2).

Zen polovodivy elasticky material a druha, sni- |
maci elektroda, vyznadujici se tim, Ze jednotliva
proporcionalni taktilni ¢idla (1) jsou sestavena
do pravidelné pravohlé matice typum x n, pti-
¢emZ viechny pfitlaéné koliky (8) jsou v kazdém

3 vykresy
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