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(57) Resumo: TRANSPORTE DE UM OBJETO ATRAVES DE UMA SUPERFICIE A idéia basica do presente pedido é que em
caso de determinacao de uma posigédo do objeto (10) em uma superficie, é possivel usar também os mecanismos de transporte
para transportar o objeto em uma superficie que leve a movimentos de transporte menos reproduti veis, uma vez que a regulagao
pode ser executada diretamente com base no movimento observado, como em comparac¢do com o movimento desejado.
Configuracfes que usam ar comprimido, magnetismo e/ou ondas de flexdo sio descritas
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“WTRANSPORTE DE UM OBJETO ATRAVES DE UMA

SUPERFICIE”
DESCRICAO
A presente invengdo se refere ao transporte de um
5 objeto através de uma superficie como, por exemplo, de uma peca de

jogo através de um tabuleiro de jogo.

O jogo de tabuleiro “cléassico” consiste de um
plano de jogo fisico (tabuleiro de jogo) e pegas de jogo. As pecgas
do Jjogo sdo colocadas no tabuleiro e movidas pelos Jjogadores

10 (humanos) de acordo com as regras do Jjogo. Um computador
convencional ndo tem acesso a tal jogo classico. Ele ndo sabe a
posigdo das pegas do jogo sobre o plano e ndo pode mover as pecas.

Na adaptagdo de um jogo de tabuleiro cléassico -que - - -~ -~

S é comum em computadores hoje em dia, o tabuleiro de jogo e as

15 pecas do jogo sdo criados “virtualmente” no computador e exibidas

. no- monitor  do cémputador. O computador sabe as posicdes de todas o

7"t#.#,_,#‘asﬂpeeas—nO‘pIaHéﬂdé'36§5~§§EiuaiT#Os movimen£g;#g;$ pecas do jogo
" s6 podem ocorrer nesse plano virtual ou programa de jogo. As
figuras sé podem ser movidas no sentido estrito pelo “computador”.

20 Naturalmente, o computador pode executar o movimento com base em
uma entrada de uma pessoca. Assim, é possivel gque um computador e
uma pessoa possam Jjogar “juntos” no plano de Jjogo virtual ou
programa. Este mecanismo também pode ser usado em conexdao com uma
rede para permitir que diferentes pessocas participem do mesmo jogo

25 quando estiverem localizadas em diferentes locais fisicamente
separados. :

Como os seres humanos gostam de pegar as pe¢as

“reais” do jogo em suas mdos e mové-las, e muitas vezes preferem a
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representacdo em um tabuleiro de jogo fisico, também é comum, por
exemplo, com os computadores de jogo de xadrez que, no computador,
o plano de jogo e as pegas sejam criados e movidos virtualmente,
mas gue a pessoa imite os movimentos fora do computador, em um
tabuleiro de Jjogo real. Através de uma interface adequada, aqui o
homem e o computador dizem um ao outro os movimentos que fizeram,
a pessoa atualiza a posi¢do das pegas do jogo no tabuleiro de jogo
fisico.

Em especial com os computadores de jogo de xadrez
também ¢é comum fazer mudancas de posicdo das pecas do jogo
diretamente detectaveis pelo computador através de comutadores
mecdnicos ou magnéticos. Aqui, um comutador é posicionado abaixo

de um campo de jogo determinado com firmeza. Se uma pega do -jogo é

movida no campo, o0 mecanismo de comutagdo no campo de inicio do

movimento e no destino do movimento ¢é operado. A partir desta

informacdo, o computaddr; de 7jogo de xadrez pode detectar e

armazenar eletronicamente o movimento. A informacdo de qual peca

do jogo é considerada neste movimento ndo é detectada nos sistemas
atuais. Esta informagdo ¢é gerada pelo préprio computador,
atualizando todos os movimentos do jogo com base em uma posigdo de
origem definida. Os movimentos de jogo do computador exibidos pelo
computador geralmente devem ser feitos por um ser humano no
tabuleiro fisico.

Também ha solu¢gdes nas quais o computador move
diretamente a peca do jogo, através de um brago-robd, mas esse €
um método que consome muito tempo e dinheiro e é, portanto, pouco
usado. Além disso, essas solugdes sdo normalmente especializadas

para um determinado jogo como, por exemplo, o xadrez. Além disso,

[
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estas solucdes sofrem restrigbes. Assim, por exemplo, varias pecgas
do jogo ndo podem ser movidas simultaneamente.

No pedido DE102006009451.4 foi proposto que, para
a localizagdo das pecas do Jjogo no tabuleiro de jogo, fosse
utilizada uma tecnologia de RFID, na qual um leitor de RFID ou uma
antena leitora é anexada abaixo dos campos do tabuleiro de jogo, e
peca do jogo é provida com um transponder RFID. Se a pega do jogo
€ colocada em um campo, o transponder é lido e identificado pelo
leitor abaixo do campo de jogo. A pega do jogo &, entdo, associada
a posicdo do leitor ou & bobina do leitor.

De acordo com o pedido ainda ndo publicado DE

102008006043.7

- o plano de jogo é substituido por um monitor de

computador, por exemplo, na forma de LCD, o gque pode, assim,

exibir gquaisqguer planos de jogo.

- cada peca do Jjogo ¢é provida com um sensor

20

25

6ptico no lado inferior, tem um 1D (identificacdo) e ¢é conectada
através de uma conexdo de radio ao jogo de computador.

No método mais recente, o jogo de computador pode
determinar automaticamente o tipo e a posicgdo das pegas do jogo,
localizadas no tabuleiro de jogo por uma combinac¢do adequada das
informacées exibidas no plano de jogo e pela leitura remota do
sensor na peca do jogo. Uma vez que isso pode ser executado com
muita precisdo e rapidez, o Jjogo de computador pode rastrear a
posicdo das pegas do Jjogo no tabuleiro de Jjogo de forma
praticamente continua.

De acordo com a solucdo acima, é possivel

construir uma adapta¢do para computador universal de um jogo de
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tabuleiro, na qual o computador representa um plano de Jjogo
varidvel em uma tela, agindo como um tabuleiro de Jjogo e
detectando automaticamente uma posigdo de uma pluralidade de pecgas
de Jjogo passivas fisicas. Um movimento automdtico e eficiente
dessas figuras fisicas pelo computador nd&o é possivel com pouco
esforgco técnico, de acordo com as técnicas anteriores. Somente
solugbes especiais tecnicamente extensivas com um braco-robd ou
com pegas do jogo ativas que se movem sozinhas sdo possiveis, o
gue, no entanto, apresenta muitas desvantagens.

Seria desejavel, no entanto, produzir pecas do
jogo passivas, distribuidas aleatoriamente em um tabuleiro de jogo
de forma eficiente e mdveis de forma automatica por um computador,

sem a necessidade de usar um braco-robdé ou uma unidade ativa nas

pegas do jogo.

Problemas como os descritos acima com certeza

também ocorrem em outros lugares e ndo se limitam as cenas de

¥

20

25

jogé. Além disso, probiémas relacionados ao movimento das pecgas do
jogo variam dependendo do jogo. Por exemplo, um Jjogo com apenas
uma peca de jogo pede menos requisitos na geracdo de movimentos
que um jogo com VArias pecas de Jjogo, onde uma pega ou um
subconjunto préprio das pegas do jogo deve ser movido em relagédo
as outras pecas do jogo por toda a superficie ou pelo tabuleiro do
jogo. Além disso, algumas pecas do Jjogo sdo criadas de forma
rotacionalmente simétrica, de modo que sua orientacgdo rotacional
em relacdo & superficie normalmente é irrelevante, e pode ser
diferente de outras pecas de jogo e, em alguns jogos, a orientacgdao
da pecgca do jogo ou sua direcgdo de visdo é importante.

O objeto da presente invencdo é, portanto, prover
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um conceito para o movimento de pegas de Jjogo através de uma
superficie que possa ser implementado, incluindo menos esfor¢o no
que diz respeito a custos e espago, e/ou se estende a
aplicabilidade, pelo fato de que os elementos necessarios para a
geragdo de movimentos sdo compativeis com um maior numero de
principios de detec¢do possiveis para detectar movimentos na
superficie de jogo.

Este objeto é alcangcado por um objeto, de acordo
com a reivindicacdo 1, por sistemas, de acordo com uma das
reivindicac¢des 8, 19, 20 e 24, e por um método, de acordo com uma
das reivindicagbes 30 a 33.

A idéia béasica na qual a presente invencgdo se

baseia é a de que, no caso da determinagdo de uma posigdo do

objeto na superficie, é possivel utilizar também os mecanismos de
transporte para © transporte do objeto na superficie, o que leva a
movimentos de transporte. menos - reprodutiveils,- uma vez -que —0O = =

com —base —no---movimento— —— -—

controle pode ser executado diretamente,

observado, em comparag¢do com o movimento desejado.

De acordo com um primeiro objeto da presente
invencao, essa 1idéia ¢é utilizada atualmente, realizando o
transporte por um colchéo de ar entre o objeto e a superficie.
“Cérregado” por tal caminho, o objeto pode ser movido lateralmente
com base em meios muito diferentes gque operam de maneira sem
contato como, por exemplo, por meio de campos magnéticos,
eletrostaticamente, ou similares. De acordo com uma configuracgéo,
a geracdo do colchdo de ar se d& abaixo do objeto e de forma
lateralmente seletiva no local do objeto, uma vez gque ele foi

obtido por meio da determinacdo do local. Desta forma, ¢é possivel
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reduzir o atrito de transporte de um ou vVarios objetos
selecionados dentre uma pluralidade de objetos, especificamente em
relacdo aos outros, de modo gque os meios que exercem a forga
lateral ndo devem gerar forga especificamente em um ou vVAarios
objetos determinados, Jja que também é possivel a geragdo de um
campo que atua em todos os objetos, mas leva apenas a um movimento
real dos objetos com atrito de transporte reduzido. Além disso, o
ar comprimido utilizado para gerar o colchdo de ar, e dque ¢&
soprado pela superficie através da qual o objeto deve ser
transportado, pode ser utilizado n&o sé para reduzir o atrito de
transporte em toda a superficie, mas também pode ser utilizado
para gerar o movimento lateral ou as forcas laterais para mover os

objetos lateralmente através de toda a superficie. De acordo com

uma configuracéo, isto é executado em combinagcdo com uma
implementacgdo especial da parte inferior do objeto, na qual varias
camaras de .ar sdo formadas e separadas umas das outras, e umas ou~

varias delas_compreende uma_abertura- na paredelateral;,—através—da-

qual o ar do colchd3o de ar pode escapar lateralmente, e através da
qual o objeto é submetido a uma forga lateral devido ao recuo
resultante. Em combinagcdo com um meio de determinagdo do local
adequado, que determina a localizacgdo do objeto na superficie e em
combinacdo com uma distribuigdo densa de bocais de ar controléaveis
individualmente para a gerac¢ao do colchdo de ar, o ar pode ser,
desta forma, soprado especificamente em um subconjunto desejado de
camaras de ar do objeto, de modo que o objeto seja movido para a
posicdo desejada. Alternativamente, também é possivel o provimento
de mecanismos de fechamento e abertura para fechar e abrir as

aberturas laterais das cémaras de ar do objeto, no gqual a
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necessidade de controlar individualmente os bicos de ar seria
eliminada.

De acordo com outro aspecto, a geragdo de
movimento de transporte ocorre magneticamente através da
superficie. As bobinas magnéticas individualmente controlaveis séo
dispostas distribuidas ao 1longo da superficie, e podem ser
controladas separadamente umas as outras, para gerar dipolos
magnéticos com uma orientacdo perpendicular & superficie. Ao
prover o objeto com um elemento que pode ser magneticamente

atraido ou repelido, ou com uma pluralidade de tais elementos, &

possivel deslocar o objeto através de toda a superficie, isto &,

com base na repulsdo magnética, ou arrastar o mesmo, isto é, com

base na atragdo magnética.

o movimento de

: De acordo com outro aspecto,

transporte ¢é causado por ondas de flexdo na superficie. De acordo

com. uma configuracdo, =sob -este- ponto- de vista, ~as “ondas™ de”

superficie gue propagam na--superficie—sdo—calcutadas—de—acordo—com

uma sintese do campo de onda, de modo que o componente de

movimento resultante (gque ¢é tangente a superficie) de pontos da

superficie nos picos de onda de superficie sobre os quais o objeto

é apoiado leva a um movimento do objeto na diregdo da posigdao

desejada.

Todos os aspectos tém em comum gque nenhum brago-

robd ou outra superestrutura é necessario acima da superficie, o

qgque pode interferir na estética do aparelho, no jogo ou no pedido.

E Dbastante possivel esconder ©os componentes

necessarios para a gerac¢ado de movimento abaixo da superficie de

transporte, de acordo com os aspectos acima. Aqui, esses aspectos

y
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também permitem a determinagdo da posigdo a ser executada de forma
b6ptica pela superficie de transporte. De acordo com configurac¢des
da presente invencgdo, isto ¢ usado por combinacdo dos mecanismos
de transporte individuais com um meio de determinacdo de
localizagcdo gque utiliza uma tela em combinacdo com um sSensor
éptico no objeto, conforme ¢ descrito mais detalhadamente a
seguir. Com isso, é possivel integrar a superficie de transporte
com a maioria dos componentes necessarios para a determinacdo da
posigdo e a geragdo de movimentos de transporte em um membro gue
ainda ¢é <capaz de exibir qualquer padrdo na superficie de

transporte.

A seguir, as configuracdes preferidas da presente

invengdo sdo explicadas mais detalhadamente com referéncia aos = . . .

desenhos que as acompanham, nos quais:

A Fig. 1 mostra um diagrama de blocos esquemdtico

de um -sistema de transporte ou movimento de um objeto através de

A Fig. 2 mostra uma vista espacial parcial de uma
placa de bocal;

A Fig. 3 mostra uma vista inferior da parte
inferior de um objeto, de acordo com uma configuracdo;

A Fig. 4a, b mostra vistas esquematicas
superiores em uma placa de bocal com bocais de ar individualmente
controlaveis e com um objeto localizado na superficie com uma
parte inferior, de acordo com a Fig. 3, nas gqual as Figs. 4a e 4b

causam diferentes mudancas de posig¢do pela ativagdo de diferentes

bocais de ar;

A Fig. 5a, b mostra vistas superiores em um bocal
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de ar, de acordo com uma configuragcdo, em um estado aberto ou

fechado;
A Fig. 6a, b mostra vistas superiores, como nas
Figs. 4a e 4b, para bocais de ar de tipo como o das Figs. 5a e 5b;
5 A Fig. 7 mostra uma visdo esquemdtica de uma
parte do sistema da Fig. 1, para ilustrar um possivel meio para
mover o objeto através da superficie, de acordo com uma
configuracio;
A Fig. 8 mostra wuma vista inferior da parte
10 inferior de um objeto, de acordo com outra configuracdo;
A Fig. 9a mostra uma vista espacial parcial de

uma matriz de bobina magnética, de acordo com uma configuracido;

A Fig. 9b mostra uma vista esquematica superior.
'péraraimatriz da Fig. 9%a:

15 A Fig. 1l0a-c mostra vistas laterais esquematicas

de - um - objeto localizado ’ﬁa’;shpeffiéier de transporte, com

___ diferentes-modos magnéticos de acdo entre a matriz magnética e o
objeto, de acordo com diferentes configuragées;
A Fig. lla,b mostra vistas esquemdticas planas de
20 um objeto com diferentes elementos gque podem ser magneticamente
. ' atraidos ou magneticamente repelidos;

A Fig. 12a,b mostra vistas esquematicas
superiores em uma matriz de bobina magnética e um objeto
localizado na mesma com uma ilustracgdo de exemplos de diferentes

25 padrdes de ativacdo das bobinas magnéticas na matriz magnética
para gerar diferentes mudangas de posigdo do objeto na superficie;

A Fig. 13a,b mostra vistas superiores, como nas

Figs. 12a e 12b, mas usando um modo de agdo de repulsdo magnética;
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A Fig. 14 mostra uma ilustracdo esquemdtica para
ilustrar a geracdo de movimento por meio de ondas de superficie;

A Fig. 1l5a,b mostra uma vista transversal e uma
vista superior de um meio de geracdo de ondas de flexd8o que passa
ao longo de uma borda periférica de wuma placa que forma a
superficie de transporte, de acordo com uma configuracdo da
presente invencio;

A Fig. 16 mostra uma vista esquemdtica lateral
transversal de um meio para determinar a posigcdo de um objeto em

um monitor;
A Fig. 17 mostra uma ilustragdo esquemdtica de um

dispositivo de jogo com uma posicdo da pega do jogo que determina

a funcionalidade, de acordo com uma configuracgdo; o o

A Fig. 18 mostra uma ilustracdo esquemdtica de um

arranjo de um meio de transmissdo da Fig. 17;

- - - A Fig.” 19’ﬁ6s£fa=ﬁmffiukdgféma para ilustrar o

funcionamento—do—dispositivo dé jogo da Fig. 17, de acordo com uma

configuracdo;

A Fig. 20 mostra uma ilustracdo esquematica de
possiveis padrdes para detectar a posigdo e a orientaglo das pecgas
do jogo nas Figs. 17 e 18 em um monitor;

A Fig. 21 mostra um fluxograma para ilustrar o
funcionamento do dispositivo de jogo da Fig. 17, de acordo com

outra configuracio;

A Fig. 22 mostra uma ilustracdo esquematica do
passo-a-passo da utilizagdo de uma sequéncia de telas na pesquisa

bindria do método, de acordo com a Fig. 21;

A Fig. 23 mostra uma vista transversal da parte
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inferior de uma peca do jogo disposta em um monitor, de acordo com
uma configuragdo;

A Fig. 24 mostra uma vista esquematica
transversal de uma base com um meio de transmissdo para a montagem
de um lado inferior de uma pega do jogo, de acordo com uma
configuracao;

A Fig. 25 mostra uma ilustracdo esquemdtica de
uma célula fotovoltaica coberta por uma madscara, de acordo com uma
configuracdo; e

A Fig. 26a mostra vistas transversais através de
um arranjo de um elemento que forma a superficie de transporte e
inclui partes do meio de geragdo de movimento e do meio de
determinagdo da posigdo, de modo que no exte;io;iqq mesmo somente.
uniidades de 5coﬁ£rbier éiraﬁaliéééo sdo necessarias como, por
exemplo, um computador;

/ _

.. A -Fig. 26b ‘mostra uma visdo lateral transversal

ngﬁgmgﬁpggg#do_gogouqueJpode"s€f’ﬁ§éa§"665#o componente da Fig.

A Fig. 26c mostra uma vista transversal através
de um arranjo de um componente que forma a superficie de
transporte e inclui partes do meio de geragdo de movimento, e ©
meio de determinacéo da localizacao, de acordo com outra
configuracdao.

A seguir, diferentes configuragdes da presente
invengdo sdo explicadas mais detalhadamente. Aqui, os elementos
que ocorrem repetidamente em diferentes figuras s&o providos com
numeros de referéncia iguais ou similares, e uma descricéo

P

repetida dos mesmos ou de seu funcionamento é evitada.
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Em particular, diferentes configuracdes para os
diferentes aspectos acima mencionados sdo descritas, e que podem,
no entanto, ser também parcialmente combinadas entre si, o Qque é
observado a seguir em lugares diferentes.

Embora a descricdo se refira frequentemente a
aplicagdes especificas em jogos, a presente invencdo também pode,
com certeza, ser aplicada a outros campos de aplicacdo nos quais
0os objetos devem ser movidos automaticamente através de uma
superficie como, por exemplo, em aplicag¢des de logistica ou
semelhantes.

A Fig. 1 mostra, de forma geral, um sistema para
mover um objeto 10 através de uma superficie 12. Ele inclui um

meio de determinagido da posigdo 14 que é capaz de determinar a -

posigdo do objeto 10 na superficie de 12 como, por exemplo, a

posigdo lateral, por exemplo, do centro de gravidade e/ou da

direcdo de visao lateral 6uidé-torqéo do objeto em torno de uma

superficie mormal da superficie 12 em relacdo a uma direcdo de

referéncia. Para o meio de determinagdo da posicdo 14 seguinte,
com referéncia as Figs. 16-25, as configuragbdes sdo descritas,
segundo as quais o meio de determinacdo da posigdo 14 compreende
um sensor o6ptico no objeto 10 e um monitor que exibe sua tela do
lado de tr4ds da superficie 12, através da superficie 12 e na
direcdo do lado da frente no gqual o objeto 12 é posicionado.
Qutros meios de determinacdo da posigdo 14 também sdo possiveis.
No entanto, incluem, por exemplo, uma cémera (ndo mostrada) que
registra a superficie de transporte 12 pelo lado da frente, ou
seja, com relacdo a Fig. 1 da parte superior, ou outros sensores

de disté&ncia que operam, por exemplo, de forma sem contato como,
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por exemplo, dois ou mais sensores de distédncia que séo dispoétos

ao longo de uma borda da superficie de transporte 12.
O sistema da Fig. 1 inclui ainda um meio para
mover o objeto através da superficie, por exemplo, © meio 16. O
5 meio 16 executa, assim, o© movimento real, sem interacdo com o0
usuario. Para o meio de movimento 16 a seguir, em especial com
referéncia as Figs. 2-16, diferentes configuragdes sdo descritas.
De acordo com estas configuragdes, o meio de movimento 16 &
implementado de modo que as forgas para mudar a posicdoc 10 do
10 objeto na superficie 12 sejam exercidas para o objeto 10 de forma
sem contato como, por exemplo, por meio de ar comprimido,
magneticamente ou por meio de ondas de flexdo. Outros mecanismos
ou combinacdes dos mesmos tambémiséo possiveis. No entanto,- -sdo

referidos a seguir.

15 O meio de determinacdo da posicgdo 14 e o meio de

exemplo, ser acoplados um ao outro através de um meio de controle
18. O meio de controle 18 inclui, por exemplo, um processador que
20 executa um programa adequado. Em particular, o meio de controle 18
é implementado para controlar o meio de movimento 16 na base da
posicdo do objeto 10 na superficie 12, determinada pelo meio de
determinacdo da ©posicdo e por uma posigdo de referéncia
predeterminada ou uma posigdo desejada do objeto 10, de modo que o
25 objeto 10 se aproxima da posigdo desejada pela qual um circuito de
controle faz com que o objeto 10 alcance sua posigdo desejada. O
lugar de onde a posicgdo desejada é provida pode ser diferente

dependendo da aplicagdo. A posigdo desejada pode ser provida
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externamente para o meio de controle 18. O meio de controle 18
pode, no entanto, se distanciar de sua funcgdo, uma vez que um
controle do meio de movimento 16 também executa outras fungdes que
influenciam na posicdo desejada do objeto 10. Por exemplo, o meio
de controle 18 também funciona como um jogo de computador que é
capaz de receber alteragdes da posicdo desejada do objeto 10 de um
jogador de forma manual, através de um certo dispositivo de
entrada, e/ou calcular mudancas na posi¢do desejada do objeto 10
de forma independente. O meio de entrada adequado prové, por
exemplo, um teclado, um mouse, uma entrada de fala, uma capacidade
da superficie da tela de toque 12 ou similares. Como Jja

mencionado, também sdo possiveis outras aplicag¢des nas gquais o

sistema, de acordo com a Fig. 1 pode ser utilizado como, . por-

‘exemplo, as aplicacdes de logistica, caso em que o meio de

controle 18, por exemplo, também assume simultaneamente as tarefas

logisticas de calcular, entré outras, a posicdo desejada do objeto

Apesar de 1isso ser abordado véarias vezes a
seguir, observa-se que é possivel que o meio de determinacgdo da
posicdo 14 e o meio de movimento 16 sejam implementados, de modo
que sejam capazes de lidar com varios objetos 10 e 10' na
superficie 12 individualmente, ou seja, determinar sua respectiva
posi¢do ou mover o mesmo individualmente em relagdo a outro
objeto. Assim, o meio de controle 18 pode ser implementado de
forma a gerenciar as posicdées desejadas dos varios objetos 10 e
10', ou pelo menos execute a regulagdo ou o controle de suas

posi¢cbes desejadas.

Com referéncia as Figs. 2-8 a seguir, as
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configuracdes sdo descritas segundo as quais o meio 60 para mover
o objeto através da superficie gera um colchdo de ar entre um
objeto e uma superficie de transporte, de modo que o atrito
estatico e atrito dinamico do objeto, que ocorrem
convencionalmente entre a parte inferior do objeto e o transporte
de superficie, sédo superados em favor de um atrito
substancialmente inferior, devido ao colchdo de ar.

A Fig. 2 mostra exemplarmente a superficie 12, ou
seja, o transporte de superficie, com uma matriz ou com uma
distribuicdo lateral dos Dbocais de ar 20. Na fig. 2, a
distribuicdo lateral ¢é ilustrada como uma distribuicdo lateral

regular, em linhas e colunas. Entretanto, outras disposigdes

regulares e distribuigdes laterais irregulares dos bocais de ar 20-

também sao 'possiveis. Além disso, 0os bocais de ar 20 séao

ilustrados exemplarmente na Fig. 2 como sendo controlados

individualmente ou fechados/abertos individualmente, com excecéo

de qggﬁgbggturaﬁz&rﬂe~sendo“tbd§§#§§w55§ituras ilustradas em um

estado fechado. Como serd descrito posteriormente, com referéncia
a Fig. 7, também é possivel, porém, que o meio de movimento 16
utilize constantemente os bocais de ar abertos 20, ou de modo que
s6 possam ser controlados em conjunto. Além disso, os bocais de ar
sdo ilustrados como se pudessem ser fechados e abertos na saida de
ar, ou seja, como valvulas de ar. No entanto, também é possivel
fazer bocais de ar controlaveis individualmente por valvulas
localizadas nos canais de ar associados a valvula de ar, com o0S
canals conectando os bocais de ar a uma fonte de pressé&o.

Na fig. 2, a superficie de transporte 12 foi

ilustrada exemplarmente comc um lado principal de um corpo en
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forma de paralelepipedo como, por exemplo, a placa de bocal 22,
cujo lado da frente forma a superficie de transporte 12 e

compreende os bocais de ar 20. Entretanto, outras formas também
sdo possiveis.

Embora ndo sejam explicitamente ilustrados na
Fig. 2, os bocais de ar 20 sdo, com certeza, conectados de forma
fluida a uma fonte de pressido, de modo que no estado aberto dos
bicos de ar, como ilustrado em 20a, o ar comprimido escape do
bocal. O ar comprimido sai do bocal 20, por exemplo, ao longo de
uma superficie normal da superficie de transporte 12. Os bocais
também podem, no entanto, ser implementados, de modo que o ar
escape do bocal 20 em uma direcgdo que esteja inclinada em relacédo
a superficie normal. A direcdo de ipgliqag%oi}atgpalL ou seja, -
Eénéente a supeffiéie 12 éode ser aqui, por exemplo, diferente

para os diferentes bocais de ar 20, o que serd referido novamente

a seguir.

- e — — ——— —~Com referéncia as Figs. 3 a 6b, agora é descrita

uma configuracdo na qual uma matriz de bocais de ar
individualmente controlaveis é utilizada em combinacdo com um
objeto cuja parte inferior ¢é implementada em conformidade, a fim
de gerar o movimento lateral do objeto na superficie. A Fig. 3
mostra exemplarmente a possibilidade de implementagdo da parte
inferior do objeto 10. Na parte superior da Fig. 3, vista lateral
associada do objeto 10 é representada para um melhor entendimento.

Como € ilustrado na Fig. 3, na parte inferior 30
do objeto 10 sdo formadas varias reentrancias 321-329. Caso
contrario, a parte inferior ou piso 320 ¢é plana, ou seja,

compreende uma superficie de apoio plana 34. Como ¢é ilustrado
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exemplarmente na Fig. 3, as depressdes ou reentradncias 321-329
podem compreender uma profundidade comum t até onde se estendem,
desde a superficie de apoio 34 até o interior do objeto 10. Como é
ilustrado na Fig. 3, as reentrédncias 321-329 sdo separadas por
paredes interiores 36 que passam perpendicularmente & superficie
de apoio 34. Além disso, entre as reentrancias h& outras, ou seja,
reentréncias 322-329, que estdo adjacentes a uma parede lateral
exterior 38 do objeto 10. No caso exemplar da Fig. 3, na parede
lateral 38, para cada uma das reentrancias 322-328 é provida uma
abertura 402-409, o que permite que o ar que forma o colchdo de ar
abaixo do objeto 10 escape lateralmente da. reentrancia
correspondente 322-329. Em um A&ngulo de 90° entre elas, por

exemplo, as aberturas 402, 404, 406 e 408 s&o providas para

permitir que o fluxo de ar flua rédiélmémté para fora do objeto 10

formade exemplarmente na Fig. 3, rotacionalmente simétrica em

torno _de .um.eixo de rotacdo 42. O deslocamento de 45°das quatro

~aberturas _403, 405, 407 e 409 & provido -em um -dngulo—de—90° entre  —

elas, para permitir que o ar flua para fora das reentrédncias ou
cdmaras correspondentes 323, 325, 327 e 329, em diregdes que
compreendem um componente tangencial. Em particular, essas
aberturas sdo implementadas em pares, de modo dque um par de
aberturas opostas 403 e 407 ou 405 e 409 permite que o ar flua
para fora na mesma diregdo de rotagdo, ou seja, no sentido anti-
horario considerado de cima, ou no sentido horario considerado de
cima.

Como serd exemplarmente ilustrado com referéncia
as Figs. 4a e 4b, devido a implementag¢do das reentrancias e das

camaras formadas pelas mesmas por uma selegdo adequada de um
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subconjunto dessas cadmaras gque devem receber o ar comprimido dos
bocais de ar, ¢é possivel girar o objeto 10 na superficie e/ou
mover o mesmo em uma direg¢do desejada, ou seja, causar qualgquer
combinagdo de um movimento de translacdo com um de rotacgdo em
torno do eixo 42. Assim, o ar comprimido na cé&mara de 322 faz com
que, pelo ar que flui lateralmente para fora através da abertura
402, o objeto 42 se mova na diregdo oposta & do ar que flui
lateralmente para fora. 1Isto se aplica, em conformidade, as
aberturas 404, 406 e 408. Se o ar comprimido flui simultaneamente
para as cémaras 403 e 407, a descarga de ar nas aberturas
correspondentes provoca uma rota¢ao do objeto em sentido horario
(considerando-se a Fig. 3). Uma rotacdo oposta correspondentemente
é alcangada guiando-se o ar comprimido nas camaras 329 e 325. A
camara 321 se fecha em todos os lados por paredes - na Fig. 3,
paredes interiores 36 - quando estd cheia de ar comprimido, o Qque
ndo faz nenhuma forga lateral no objeto 10 e pode, portanto, ser
reenchida. com _ar_ comprimido-- para—levar—o-objeto—10por meic do
colchdo de ar correspondente entre o objeto 10 e a superficie.

A interacdo entre o meio de controle 18, os
bocais de ar controlaveis individualmente 20 e a implementacgéo
especial da parte inferior 30 do objeto 10 é ilustrada novamente a
seguir, com referéncia & Figs. 4a e 4b. A Fig. 4 mostra um corte
da superficie de transporte 12 e as valvulas de ar controlaveis
individualmente 20. A posicdo do objeto 10 na superficie 12
indicada na fig. 4a é conhecida pelo meio de controle 18 através
do meio de determinacdo da posicdo 14. Na fig. 4a presume-se que a
posicdo desejada planeja o objeto 10 a ser deslocado na diregdo

sul (parte inferior da Fig. 4a). Assim, o meio de controle 18, ao
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lado das valvulas de ar 20 1localizadas abaixo ou lateralmente
alinhadas com a cédmara de ar central 321, ativa ou abre essas
aberturas de ar 20 que estdo alinhadas com a camara de ar 322
localizada ao norte, de modo que o ar flui lateralmente para fora

5 através da abertura correspondente desta cdmara 322 e desloca o
objeto 10 carregado pelo colchdo de ar gerado pelos bocais de ar
abertos 20 na diregdo desejada, como & indicado por uma seta 50.
Na fig. 4a, as valvulas de ar abertas sdo indicadas por uma forma
oval, e as valvulas de ar fechadas, por uma linha.

10 A Fig. 4b mostra a mesma posigdo inicial da Fig.
4a. Neste caso, presume-se, no entanto, que o meio de controle 18

deve girar o objeto 10 para aproximar o objeto 10 da posicdo

- desejada; que é no sentido-hordrio. Assim, _além de as valvulas-de
ar 20 soprarem o ar na camara central 321, elas abrem as valvulas

15 de ar 20 opostas das cémaras de ar opostas 322 e 327. O ar que

flui lateralmente para fora da cdmara 323 gera um impulso 52 n_a

direcdo tangencial .que é oposta a difegéo dé impulso 54 resultante

do ar que flui lateralmente para fora da camara de/ arﬂ op;:vsta 327,

pelo qual o movimento rotacional desejado do objeto 10 em sentido
20 horario é alcancado.

Nota-se que a implementagdo especial da parte
inferior, de acordo com a Fig. 3 €& apenas um exemplo. Muitas
alteracdes sdo possiveis. Se, por exemplo, os movimentos
rotacionais do objeto 10 ndo sdo de grande importéncia, o objeto

25 10 sé compreende trés aberturas que permitem que o ar flua
radialmente para fora e sdo, por exemplo, dispostas em angulos de
120° entre elas. Se a trajetdéria do objeto 10 &, por exemplo,

determinada na superficie 12 como, por exemplo, por tabuleiros
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correspondentes, entédo talvez apenas o provimento de uma
reentrancia lateral com abertura correspondente na parede lateral
38 ao lado de outra reentradncia ou camara seja suficiente, o que
ndo compreende nenhuma abertura lateral na parede lateral, como a
cédmara 321.

Na descrigdo acima das Figs. 2-4b, os bocais de
ar 20 também foram, algumas vezes, chamados de valvulas de ar. A
razdo para isto é que o controle individual dos bocais de ar pode
ocorrer diretamente no bocal de ar, caso em que o mesmo atua como
uma valvula de ar, ou ao gqual cada bocal de ar que esta
constantemente aberto uma valvula pode ser associada, através da
qual o respectivo bocal de ar pode ser individualmente controlado.

Para cada par de tal bocal de ar e valvula associada, um canal de

ar éorieséondente seria éspecificahente alocadé, o0 que exige muito
espago.

As Figs - 5a e =-Sb-mostram um exemplo de um €stado
fechado_ e um aberto - -da-valvula- de- ar-20-. De -acordo—com as Figs. 5a
e 5b, as valvulas de ar sdo formadas de silicio 60. Por exemplo, o
corpo inteiro 22 (Fig. 2) ¢é composto de silicio ou de um
transportador principal como, por exemplo uma placa de vidro com
uma matriz de furos que foram, por exemplo, perfurados na placa de
vidro, e nestes furos as valvulas individuais de silicio, de
acordo com as Figs. 5a e b5b, sdo instaladas. Por exemplo, o
material 60 da valvula como, por exemplo, o silicio, tem um indice
de refracdo que é igual ao indice de refracdo do material da chapa
de apoio, ou seja, por exemplo, o vidro, caso em gue, por exemplo,

uma aparéncia completamente transparente resulta através da

superficie 12. O indice de refracdo pode, por exemplo, ser 1,43.
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No material de valvula elastica de preferéncia 60, por exemplo, &
provido uma fenda 62 que passa da superficie 12 até o lado oposto
64 onde, por exemplo, o ar comprimido pode ser aplicado. A fenda
foi, por exemplo, cortada no material eléastico 60.

Os eletrodos 60 e 68 sdo providos lateralmente ao
longo da fenda, e um potencial diferente pode ser aplicado neles.
Um revestimento interior 70 na fenda 62 garante gque no estado
fechado ilustrado na Fig. 5a os eletrodos 66 e 68 ndo se tocam.
Claro que tal revestimento interior 70 também pode estar faltando
quando os eletrodos 66 e 68 sdo espagados distantes da fenda 62,
de modo que os mesmos ndc entram em contato entre eles, nem mesmo
no estado fechado.

No caso da Fig. 5a, agora o meio de controle 18

faz com que a valvula de ar da Fig. 5a seja fechada. Sob este

ponto de vista, um potencial elétrico diferente é aplicado aos

eletrodos 66 e 68. -Na- fig.  5b- é- ilustrado o casoc no qual Os

eletrodos_ 66 e 68_sdo_ carregados—cem- transportadores de carga de& -

mesma polaridade. De acordo com a configuragdo das Figs. 5a e 5b,
assim, os eletrodos 66 e 68 de uma valvula de ar podem ser
acoplados a duas diferentes fontes de tensdo nas quais os
eletrodos 66 e 68 sio, cada um, conectado ao mesmo pdlo. Na fig.
5b ele é, por exemplo, o pdlo negativo. A forgca de repulsao
eletrostatica resultante entre os eletrodos 66 e 68 faz com que a
fenda 62 se abra em uma forma oval, como ilustrado na Fig. 5b.

As configuracdes de acordo com as Figs. 5a e 5b
sdo, com certeza, apenas um exXemplo, e outras implementag¢des
também sdo possiveis. Além disso, as Figs. 5a e 5b foram

ilustradas de modo simplificado, na medida em que as linhas de
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alimentagdo até os eletrodos 66 e 68 ndo sdo ilustradas. Para um
controle individual das valwvulas de ar, as mesmas, porém, devem
ser conectdveis ou desmontdveis de/para as referidas fontes de
tensdo através das respectivas linhas individuais. Além disso,
também nota-se que nas Figs. 5a e 5b a linha 72 é para ilustrar
exemplarmente a possivel interface entre o material da valvula 60
e a chapa de apoio acima mencionada como, por exemplo, uma placa
de vidro.

As Figs. 6a e 6b mostram, aplicado a configuracéo
da véalvula de ar de acordo com a fig. 5a e 5b, o controle de uma
matriz de valvulas de ar correspondentes para gJgerar movimentos
como ilustrados nas Figs. 4a e 4b. Resumidamente, as Figs. 6a e 6b

mostram um corte da superficie de transporte 12 provido

éxemplarmente cdﬁ. umar matriz de valvulas 20, de acordo com as
Figs. 5a e 5b, nas quais um objeto 10 é localizado na superficie

12, .que compreende um- projeto -do -piso, de acordo c¢om” a Fig. 3.

Como ilustrado-na Fig.-—6a,—a-valvula de ar 20 disposta abaixo das

camaras 321 e 322 esta localizada no estado aberto, de acordo com
a Fig. 5b, a fim de alcancar o movimento em diregdo ao sul, como ©
caso da Fig. 4a, e na Fig. 6b apenas as valvulas de ar estdo em
estado de acordo com a Fig. b5b, que estdo dispostas abaixo das
camaras de 321, 323 e 327, enquanto as outras respectivas valvulas
de ar estdo no estado fechado, de acordo com a Fig. 5a.

Como seré& descrito posteriormente, com referéncia
as Figs. 26a e 26b, a implementacdo das véalvulas de ar carregadas
por uma placa de vidro com o mesmo indice de refragdo, como
descrito com referéncia as Figs. 5a - 6b, tem a vantagem de que,

com as valvulas de ar fechadas, a aparéncia da placa de vidro né&o
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sofre interferéncia das valvulas de ar. Em outras palavras, com as
valvulas de ar fechadas, nd8o h& "“pontos de descontinuidade” que
afeta a transparéncia da placa, o que é particularmente vantajoso,
de acordo com as configuracdes das Figs. 16-25, segundo as gquais o
meio de determinacdo da posic¢do 14 utiliza um monitor localizado
abaixo da superficie de transporte para executar a determinacgdo da
posicgéao.

Uma disté&ncia média menor entre os bocais de ar
20 é, por exemplo, menor do que uma extensdo lateral das
reentrdncias 322-9. De preferéncia, uma distdncia média menor
entre os bocais de ar 20 é, por exemplo, menor ou igual a menor

extensdo lateral das reentrédncias 322-9. Dependendo do movimento

que o objeto deve executar devido a seu deslocamento da posi¢ao

desejada, o meio de controle 18 entdo seleciona os bocais de sopro

que se encontram abaixo das reentréncias adequadas 322-9. = _ | _

—a p081gao'7ﬂ;'gﬁggio carregado pelo colchido de ar foram geradas

prelo ar comprimido que gera o proéprio colchdo de ar, pela
ventilacdo das camaras de ar correspondentes ou pelo sopro de ar
nas camaras de ar correspondentes.

A Fig. 7 mostra uma possibilidade de
implementacdo do meio 16 para mover o objeto através da
superficie, segundo a qual o mesmo compreende por uma matriz de
bocais de ar controldveis individualmente na superficie 12 para a
geragdo de um colchdo de ar 80 entre o objeto 10 e a éuperficie
12, ou seja, especificamente na localizagdo do objeto 10, e outro
meio 82 de deslocamento lateral sem contato e/ou de rotagdo do

objeto 10 sobre o colchdo de ar 80. O meio de deslocamento lateral
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sem contato 82 pode, por exemplo, usar forgas eletrostéaticas,
forcas magnéticas, ou uma inclinagdo da superficie 12 em relagéo
ao campo de gravitagcdo, a fim de provocar a mudanga de posigdo
desejada do objeto 10 na superficie 12.

No caso em gque apenas um objeto 10 dentre os
varios objetos na superficie 12 foi alterado especificamente
quanto a sua posigcdo, o meio 82 nd8o se restringe a tais
implementac¢des gque sdo capazes de influenciar especificamente o
objeto desejado 10. Em vez disso, a geragdo especifica do colchédo
de ar 80 abaixo do objeto desejado 10 permite que, somente para
este objeto 10, o atrito estatico e dindmico aja entre a

superficie 12, e o objeto 10 seja removido, de modo que as forgas

laterais do meio 82 levem a um movimento lateral-  somente do objeto”

desejado 10.

Uma possibilidade de implementagdo do meio_82_ _ . . - -

aqdi; Vpor exemplo, prové que o objeto 10 ndoc seja movido pela

e
geracdo de campos correspondentes, mas que as aberturas laterais

nas céamaras do piso sejam seletivamente abertas e fechadas, no
caso da Fig. 3. Além da implementacdo da Fig. 3, no caso da Fig.
8, o meio 842-9 ¢é provido para abrir e fechar seletivamente as
aberturas 402-409, que podem, por exemplo, ser controladas através
de uma interface sem fio pelo meio de controle 18. De acordo com a
descricdo acima, o meio de controle 18 controla o meio 84, de modo
que o ar sb6 possa escapar lateralmente através das aberturas
desejadas 402-409, nas quails o ar forma o colchdo de ar 80.

Na alternativa de acordo com a Fig. 8, nota-se
que, no caso da utilizacdo do meio para abrir e fechar

seletivamente as aberturas associadas &as aberturas, também o uso
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de bocais de ar seria possivel, e elas sé6 podem ser controladas em
conjunto, ou ndo podem ser controlada, mas ser constantemente
abertas. Se, neste caso, Vvarios objetos 10 forem localizados na
superficie 12, entdo os objetos que ndo aevem mudar de posigdo no

5 conjunto de meios 842-849 poderiam ser controlados, de modo que
todas as aberturas correspondentes se fechem, e o colchdo de ar
correspondente s6 atua em um trajeto de carregamento abaixo do
mesmo. Somente com © objeto ou os objetos que devem ser movidos,
uma ou mais das aberturas é aberta pelos meios 842-849.

10 Enquanto as configuragcbes acima descritas com
referéncia a Figs. 2-8 tinham em comum um colchdo de ar gerado
entre o objeto e a superficie de transporte, esta apresenta apenas

uma medida opcional para as configuragdes descritas a seguir com

referéncia 4as Figs. 9a-13b. De acordo com as configuragdes

15 descritas a seguir, a mudanca de posicdo do objeto na superficie é

= gerada  por um controle a&eqﬁadg de uma disgrigui;éo} late}ai; de

4~———;-4~P'ﬂxﬁﬁna§"“m§§ﬁ€ﬁﬁi§?¢7?ﬁ2@6§f5§Af—zﬁazgzaagiﬁente #7ESEEZSIEQEI;:7“~U.A-fA
* distribuidas ao longo da superficie de transporte.

As Figs. 9A e 9B mostram exemplarmente a

20 superficie de transporte 12 ao longo da qual uma matriz de bobinas

magnéticas 90 é disposta, de modo gue o fluxo magnético gerado por

um fluxo corrente através desta bobina magnética 90 funcione

basicamente de forma simétrica a um eixo gque ¢é perpendicular a

superficie 12.'Como indicado na Fig 9a, as bobinas magnéticas sao,

25 por exemplo, embutidas em um material de transporte 92 que

consiste, por exemplo, de um material magneticamente permeavel. A

controlabilidade individual das bobinas magnéticas 90 ¢é causada

por linhas correspondentes e comutadores que ndo estdo ilustrados
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nas Figs. 9A e 9B para simplificar a ilustragdo, e gue permitem
que, para cada bobina magnética 90, um fluxo de corrente possa ser
gerado individualmente através da mesma.

Dependendo da configuragcdo, pode ser gque as
bobinas magnéticas 90 possam ser definidas apenas em dois estados
como, por exemplo, um estado condutor e um ndo condutor de
corrente, ou um estado submetido a corrente alternada e um sem
corrente, ou em trés estados, ou seja, um estado sem corrente e
dois outros estados diferentes, em relagdo a direcdo do fluxo de
corrente. As combinag¢des destas controlabilidades também podem ser
possiveis como, por exemplo, para prover uma conectibilidade
individual ou seletiva das bobinas magnéticas 90 para uma fonte ae
tensdo que, por sua vez, Prové para todas as:bpbipa§“mgggép@cgsiQp_
ighalme;te, depe;déﬁdé dércoﬁfiguragéo do meio de controle 18, da
corrente alternada, e da tensdo continua em uma ou em outra

diregéo.

- puando o Weioc 16 para mover o objeto através da

superficie (Fig. 1) compreende a distribuigdo de Dbobinas
magnéticas individualmente controlaveis 90, o meio de controle 18
é capaz de deslocar o objeto 10 da posicd8o de corrente recebida do
meio de determinacdo 14 para a posigdo desejada. A este respeito,
o proéprio objeto 10 pode consistir de material magneticamente
atraido e/ou repelido, como o ferro, por exemplo, ou o objeto é
localmente provido com um ou varios desses elementos
magneticamente atraidos e/ou repelidos em um material de outra
forma magneticamente permeavel.

As Figs. 10a-10c mostram configurag¢des nas quais

o objeto 10 é feito de um material magneticamente permeavel, no
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gual, no entanto, na regido da parte inferior do objeto 10, o
elemento magneticamente atraido e/ou magneticamente repelido estéa
disposto como, por exemplo, lancado em um material magneticamente
permedvel. O material magneticamente permeavel pode ser, por
exemplo, de plastico. De acordo com as Figs. 10a e 10b, o elemento
100 ¢, por exemplo, um imd permanente. De acordo com a
configuragcdo da Fig. 10c, o elemento é, por exemplo, uma bobina
110. Como serad descrito a seguir, em um objeto, com certeza,
varios elementos 100 ou 110 podem ser dispostos em posigdes
lateralmente diferentes ao longo da superficie de apoio do objeto
10. No caso das Figs. 1l0a e 10b, os pébélos magnéticos do imd

permanente 10 sdo exemplarmente dispostos ao longo de uma

superficie normal da superficie de transporte 12. No caso da Fig. .

10c, o eixo da bobina estid ao longo da superficie normal.

A Fig. 10a mostra exemplarmente como o meio de

controle 18 pode -usar-uma forca dé repulsido magnética para mover o

objeto 10 ao _longo-da-superficie 12. Neste contexto, os meios de

controle 18, por exemplo, ativam uma das bobinas 90 ao longo da
superficie 12 para que seu pdlo norte magnético esteja voltada
para o pdlo norte do imd permanente 100 através da superficie 12,
que é a bobina magnética 90 da pluralidade de bobinas magnéticas
dispostas em deslocamento em relagdo a localizagdo do 1ima
permanente 100 em uma direcdo que é oposta a diregdo 112 na gqual o
objeto 10 deve ser movido. A repulsdo magnética entre os 1imds
permanentes 100 e a bobina excitada 90 causa uma forgca na diregédo
desejada 112.

Por outro lado, o meio de controle 18 & capaz de

controlar uma bobina magnética 90 disposta na diregdo movel
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desejada 112, deslocada do im& permanente 100 de modo dque seu
alinhamento magnético norte/sul corresponda ao do imd permanente,
de modo que os pdlos opostos da bobina 90 e do imd permanente 100
estejam opostos um ao outro através da superficie 12, e a forga de
atracdo magnética resultante provoque um deslocamentce lateral do
objeto 10 na direcg¢do desejada 112. No caso da Fig. 10b, o meio de
controle 19 excita uma bobina magnética 90 dentre a pluralidade de
bobinas magnéticas que ¢é disposta deslocada em relacdo a
localizagdo do im& permanente 100, em uma direcdo que é retificada
ou igual a direcdo 112 na qual o objeto 10 deve ser movido.

No caso da Fig. 10c, existem diferentes
possibilidades de controle. Se for caso, ¢é disposto um meio de
geragdo de corrente no objeto 10 e gue nédo é ilustgado na Eig: 10c
como, por exémplo, uma bateriar ou um acumulador, o que gera um

fluxo de corrente na bobina magnética 110 do objeto 10, de modo

que, posteriormente, atue novamenteé nheste estado, como 1;1m dosiiﬂmés'
permanentes 100. Neste-caso; o meio de Eﬁtﬁﬁfeﬂm;;eﬂé;ézﬂoﬂ -
controle como estd descrito nas Figs. 10a e 10b.

A Dbobina magnética 110 ndo deve ser controlada
externamente, por exemplo, por uma bateria interna do objeto ou
semelhantes, para ser condutora de corrente e, assim, se comportar
como um im& permanente. A bobina magnética 110 também pode estar
em curto-circuito em suas extremidades através de um ramo paralelo
a bobina 110, ou pode estar eletricamente conectada através de uma
impedancia. Neste caso, um campo magnético que estd sendo
construido para cima ou para baixo pela bobina de excitagdo 90

induz uma corrente através da bobina magnética 110 do objeto 10

que, por sua vez, gera um campo magnético oposto a mudanga do
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campo magnético, ou seja, um campo magnético oposto em caso de um
campo magnético aumentado gerado pelas bobinas de excitagdo 90 e
um campo magnético retificado em caso de um campo magnético
diminuido gerado pela bobina de excitagdo 90. O meio de controle
18 pode utilizar esse efeito, controlando as bobinas magnéticas
90' que sdo dispostas na diregdo oposta a direcdo desejada 112
deslocada da bobina 110, de modo que gere um campo magnético gque
fica mais forte na bobina 110, o que desloca os objetos 10 na
diregdo desejada 112 devido & corrente induzida na bobina
magnética 110, e controla aquelas bobinas magnéticas 90 dispostas
na diregdo desejada 112 deslocadas da bobina 110, para que gere um
campo magnético que fica mais fraco e causa uma atracdo da bobina

magnética 110 e, portanto, do objeto 10 na direcd8o 112. Os meios

de controle podemﬁexééutaf isto, bor éxemplo, de modo que a bobina
de excitagdo de 90 ou 90', por exemplo, seja controlada

sequencialmente, -de -modo gue, —abaixo =ou = na= drea -da -bobina

magnética 110 do objeto 10 na diregdoI11l2,—as-bobinas—de—excitacgdo

20

25

na direcgdo 112 em frente a bobina magnética 110 levem, em primeiro
lugar, a um aumento do campo magnético no local da bobina
magnética 110 e, depois, as bobinas magnéticas na direcdo 112
atrds da bobina magnética 110 levem a uma diminuig¢do do campo
magnético no local da bobina magnética 110. Em contraste com as
configuracdes das Figs. 10a e 10b, portanto, o local de excitagéo
onde a bobinas de excitacdo 90 sdo ativadas por meio do controle
18 ndo empurra o objeto para a frente do mesmo nem o puxa, mas O
local de excitacdo passa ciclicamente pelo espac¢o do piso no qual
o objeto 10 estd atualmente localizado na direcdo desejada 112.

0 movimento por longas disténcias, ou seja, maior
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que uma disténcia inter-bobinas, é causado pelo meio de controle,
por ativacgéo seletiva das bobinas, de modo que um local no gqual as
bobinas ativadas 90 estdo localizadas corre na frente ou atras do
local atual do objeto 10, ou determinado pelo meio 14, a fim de -
como descrito acima - “arrastar” ou “empurrar” o objeto.

As Figs. 1la e 11b mostram novamente a
possibilidade de prover o objeto 10 com elementos magneticamente
atraidos e/ou magneticamente repelidos dispostos deslocados um do
outro em um material magneticamente permedvel do objeto 10. Em
particular, no caso da Fig. l1lla dois enrolamentos de bobina 110a e
110b s&o dispostos deslocados lateralmente um do outro, engquanto
no caso da Fig. 11b, dois imds permanentes 100a e 100b sé&o

providos e dispostos deslocados um do outro na base do objeto 10,

cujos norte magnético e pdlo sul sdo dispostos de forma

exemplarmente igual e ao longo de uma superficie normal de uma

superficie de apoio do objeto- 10, Os eixos ~longitudinais das

bobinas_ 110a e —110b — também —passam — perpendicularmente —a —uma
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superficie de apoio do objeto 10.

As Figs. 12a e 12b sdo para ilustrar como o meio
de controle 18 pode gerar um movimento de translagdo e um
movimento de rotacdo do objeto 10 guando o objeto 10, de acordo
com a Fig. 1lla e a Fig. 10c, compreende uma bobina magnética
passiva ou, de acordo com a Fig. 1llb, um imd no gual uma forga de
atracdo magnética entre este imd e as bobinas magnéticas da matriz
ao longo da superficie 12 é usada.

A Fig. 12a mostra o objeto 10 em uma determinada
posicdo de partida, na qual o meio de controle 18 guer mover O

objeto 10 translacionalmente na direg¢do das setas. A Fig. 12a
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pressupde que o objeto 10 compreende quatro imds permanentes 100a-
100d ou duas bobinas magnéticas 110a e 110b. A distéancia entre as
bobinas magnéticas 110a e 110b, ou entre os quatro imds
permanentes 100a-100d ¢é selecionada de modo gue corresponda a
distédncia das bobinas magnéticas 90 normalmente dispostas. Por
exemplo, o0s quatro imds permanentes 100a-100d sdo exemplarmente
dispostos, de forma gque estejam exatamente opostos as quatro
bobinas magnéticas 90 correspondentes, na posicdo indicada na Fig.
l2a. Através de uma rotagdo de 90° do objeto 10, tal situacao
resulta novamente em outras bobinas magnéticas 90. A fim de gerar
agora o movimento na diregdo desejada, o meio de controle 18, como
indicado pelas setas e sua respectiva numeracdo, passa a ativacéo

das bobinas magnéticas 90 daquelas dispostas abaixo dos imés

permanentes 100a-100d ou das bobinas 110a e 110b para aquelas
dispostas deslocadas nesta direg¢do desejada, ou seja, primeiro

todas as~bobinas magnéticas sdo excitadas,”para que ‘as setas com ©O

numero—l —sdo—dirigidas;—ent&o —aquelas—as—quais as setas—com o

numero 2 sdo dirigidas, etc. A excitacgdo das bobinas magnéticas 90
correspondentes depende, com certeza, de se é um objeto 10 com
bobinas 110a e 100b ou com imds permanentes 110a-100b no qual,
dependendo do caso, a excitagcdo inclui a aplicacdo de uma mudancga
de tensdo nas bobinas magnéticas 90 correspondentes ou a aplicacgéo
de uma tensdo continua, como foi descrito com referéncia as Figs.
10a-10c, ou seja, no caso de imds permanentes no objeto 10, os
locais de excitacdo simplesmente arrastam o objeto 10 atras do
mesmo enquanto, no caso das bobinas magnéticas no objeto 10, as
bobinas de excitacdo sdo controladas temporariamente, de modo que

o campo magnético diminui no local das bobinas magnéticas do
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objeto 10, o que leva a uma forga de atragcdo na direcdo desejada
(canto superior direito, Fig. 12a). Aqui, neste ultimo caso, Jja em
um momento anterior, as bobinas de excitacdo 90 da frente na
diregdo desejada de movimento ja foram, por exemplo, controladas
de modo que no local das bobinas magnéticas do objeto 10 resultou
um aumento do campo magnéticc, o que levou a uma forca de repulséo
na direcdo desejada (canto superior direito, Fig. 12a).

Na Fig. 12b, a mesma posigdo de partida da
Fig.l2a é ilustrada, na qual, no entanto, o meio de controle 18
para sair desta posicgdo de partida e para alcancar um movimento de
rotagdo do objeto 10 excita outras bobinas magnéticas 90. Como a
excitagdo das bobinas magnéticas atualmente excitadas é alterada

para o momento seguinte, ela ¢é indicada novamente na Fig. 12b

" pelas setas com o numero 1. Como é indicado, o resultado é um

movimento de rotagdo no sentido anti-horario.

que foi indicado na Fig. 10a, gue—é o movimento—de—um—objeto que-
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usa repulsdo magnética. No caso das Figs. 13a e 13b, o objeto
compreende somente dois imds permanentes 100a e 100b, como também
foli o caso da Fig. 1llb. A polaridade magnética corresponde aquela
da Fig. 10a, ou seja, as bobinas magnéticas excitadas 90 séo
polarizadas em direcdo oposta a dos imds permanentes 100a e 100b.
E novamente indicado nas Figs. 13a e 13b, nas quais a direcdo e a
localizacdo das bobinas magnéticas excitadas 90 se movem, gque OsS
imds permanentes 100a e 100b “se movem para frente”.

Com referéncia as Figs. 14 - 15b a seguir, uma
configuracdo do meio 16 para mover o objeto através da superficie

(Fig. 1) é descrita, segundo a qual o meio para a gerag¢do de

- . As Figs. 13a e 13b novamente- se -referem=ao caso =
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movimento gera ondas de flexdo ou ondas de superficie na
superficie 12. A revelagdo a seguir representa, portanto, uma
alternativa a geragéo de Hm&imento magnético lateral, de acordo
com as Figs.%a-13b, e sbé pode ser opcionalmente combinada com uma
medida segundo a qual um colchd@o de ar é usado para reduzir o peso
do objeto.

O principio no gual esta configuracido se baseia
esta ilustrado na Fig. 14. Uma onda de superficie ou de flexdo que
se propaga ao longo da superficie de transporte 12, que é gerada
por um meio de geracdo de ondas de flexdo 141, provoca um
movimento eliptico 114 dos pontos da superficie 12 quando se
considera sua posicdo ao longo do tempo. Nota-se novamente,

portanto, que na Fig. 14 o estado da superficie 12 em um tempo

“fixo é ilustrado com respeito a sua extensdo lateral, e a um ponto

de superficie especial 140, com o curso de sua posigdo ilustrado
ao longo do tempo, ou.seja, pela elipse- e pelas- setas em 140+ No=—

caso da Fig. 14, a direcdo_do movimento da -ondade flexdo—é—aeo—
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longo da seta 142. Como pode ser visto, os pontos de superficie da
superficie 12 se movem nos respectivos picos de onda 144 nos gquais
o objeto 10 é assentado, ou seja, a diregdo da linha 140 em seu
ponto mais alto, em uma diregdo 146 que € oposta a diregédo de
propagacdoc da onda de flexdo 142. O objeto 10 gue é, pelo menos,
apolado principalmente pelos piccs de onda 144, se move na mesma
diregdo 148 gue os pontos da superficie nos picos de onda, devido
as ondas de flexdo, ou seja, na direcgdo 146.

De acordo com a configuracdo da Fig. 14, o meio
16 para mover o objeto através da superficie (Fig. 1) inclui um

meio para gerar ondas de flexdo na superficie 12. O meio de
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controle 18 gera as ondas de flexdo, de modo que, como descrito na
Fig. 14, o objeto 10 ¢é movido na direcdo desejada. O meio de
controle 18 pode, a este respeito, usar os métodos de calculo
conhecidos da sintese de campo de onda, a fim de calcular a
geracdo de ondas de flexdo.

As Figs. 15a e 15b representam uma possibilidade
de como as ondas de flexd8o podem ser geradas na superficie de
transporte 12. A superficie de transporte 12 ¢é formada por uma
placa 150 gue é, por exemplo, dura e pode ser transparente, o gque
permite uma combinagdo com as seguintes configurac¢des para um meio
de determinacgdo da posicgdo 14 segundo o qual, uma tela 152 é usada
para a determinacdo da posigdo, que j& estd indicada na Fig.l5a. A

placa 12 é presa ao longo de sua borda 154 por um transportador

156 em forma de U em secdo transversal, por um material que pode
servir como um adesivo e/ou por um meio para atenuar as ondas de
flexdo na placa 50, ocupando- um --espag¢o -ou -intervalo entre~ o-

transportador 156 que serve como_clip de fixagdo—-e—-a placa—150—e—
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assim, por exemplo, conectar a mesma mecanicamente e/ou acoplar ou
desacoplar a mesma acusticamente. Os piezoelementos 160 sé&o
aplicados aos lados opostos da placa 150 e se estendem até os
lados opostos interiores 162a e 162b do transportador 156 a ser
aplicado também, de modo que as vibrag¢des mecdnicas podem ser
transferidas para a placa 150 tdo amortecida guanto possivel na
direcdo normal da superficie a placa 150, tal como indicado pelas
setas duplas na Fig. 1l5a. Os piezoelementos 160 s&o, por exemplo,
dispostos ao longo da borda 154 da placa 150 exemplares em uma
disténcia equidistante adequada exemplar.

No transportador 156, como ilustrado nas Figs.
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15a e 15b, uma ranhura 164 pode ser provida ao longo da direcédo de
extensdo da borda da placa na qual a placa 150 é presa pelos
projetos do material atenuante 158, de modo que, gquando uma forga
muito grande é exercida na placa 150 em direcdo a superficie
normal dos piezoelementos 160 ou do material atenuante 158, ela
ndo ¢é danificada. Em outras palavras, a ranhura restringe os
movimentos de translag¢do das placas 150 na direcdo da superficie
normal em torno de uma posig¢do de repouso, definida pelo material
atenuante 158, de modo que os pilezoelementos ndo possam ser
danificados.

Com certeza, a ranhura 164 gque ¢é disposta

exteriormente em relacgéo aos piezoelementos 160 pode ser

implementada de modo que ndc deixe espaco entre a placa 150 e seu

Tado interior, de modo que a ranhura 164 prenda a placa 150.
Dependendo das circunsténcias como, por exemplo, a rigidez e a

espessura da placa, a ultima solugdo pode facilitar -a geragldo de—

ondas de flexdo com frequéncia e amplitude—-adeguadas-
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Nota-se também, no entanto gque, para a solugdo
ilustrada nas Figs. 15a e 15b, existe uma pluralidade de
alternativas qgue dizem respeito tanto ao tipo de excitagdo, ou
seja, aos mecanismos de acionamento além das unidades piezo como,
por exemplo, unidades eletromotrizes, como também a fixacgdo ou nao
fixacdo na borda, & atenuagdo das ondas de flexdo na borda, por
exemplo, por material atenuante ou a forma adequada da segéao
transversal da borda, ao suporte da placa como, por exemplo, por
um corddo em vez de uma ranhura e/ou material de espuma, e a
disposicdo do meio de excitacgdo 160.

Embora seja indicado na Fig. 15a que o©s
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piezoelementos 160 estdo dispostos em ambos os lados da placa 150,
é ainda possivel que os piezoelementos 160 sé estejam dispostos em
um lado como, por exemplo, o lado que forma a superficie de
transporte 12.

5 Com precaugdes adequadas, as reflexbes de ondas
de flexdo na placa 150 na borda 154 podem ser prevenidas. Para
isso, a placa 150 ao longo de sua borda 154 é, por exemplo,
revestida, ou o material atenuante 158 é adequadamente
selecionado, ou a forma da placa 150 compreende em sua borda um

10 afilamento em secdo transversal ou semelhante, para prover uma
terminacdo anti-reflexo da borda em um ou uma combinag¢do desses
modos.

Embora ndo esteja ilustrado nas Figs. 15a e 15b,

a placa 150 pode, por exemplo, compreender uma forma retangular ou

15 wuma forma quadrada. Outras formas também sdo possiveis como, por

exemplo, um circulo ou similares.

Por Ultimo, nota=se que as ondas de flexdo ndo
devem, necessariamente, ser formadas em uma placa. Possivelmente,
as ondas de superficie também podem ser geradas em um CcOXpo

20 volumoso, cujo lado serve como placa de transporte.

Depois de as configuragdes da presente invengdo
terem sido descritas para o meio 16 para mover o objeto através da
superficie (Fig. 1), a seguir, em primeiro lugar com referéncia as
Figs. 16-25, uma pluralidade de configuragdes para o meio de

25 determinacdo da posigdo 14 (Fig. 1) é descrita, segundo a qual o
meio de determinacdo da posicdo 14 compreende um monitor e um
sensor 6ptico no objeto.

A Fig. 16 mostra um dispositivo para determinar
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uma posicdo ou uma localizacido de um objeto 601 em um monitor 602.
O dispositivo inclui um meio de controle 603a para controlar o
monitor 602, de modo que o mesmo exibe informagdes de variacéo
lateral em um lado da frente 602a, e um sensor o6ptico 603b para
ser acomodado no interior ou no objeto 601 para digitalizagdo
6ptica de uma superficie de apoio 602a' do lado da frente 602a na
qual o objeto 601 ndo se move, a fim de obter um resultado de
amostragem com relacdo as informacdes de variacgdo lateral. Além
disso, o dispositivo inclui um meio de determinacdo 604, 604' para
determinar a posigdo do objeto 601 no monitor 602, dependendo do
resultado da amostragem, tal como indicado na Fig. 16 pelas linhas
tracejadas, dispostas no interior ou no objeto e/ou fora do mesmo
e separadas do mesmo.

Como sera explicado mais detalhédamenﬁér naé

configuragdbes a seguir, hé& diferentes possibilidades para as

info*macées de wvariacao lateral gue o nonitor 602 exibe medi

nte
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um  controle do meio do controle 603a. Por exemplo, o meio de
exibicdo 603a pode controlar o monitor 602 para requerer
sequencialmente possiveis locais ou posic¢gdes do objeto 601 no
monitor 602 pelo controle do monitor 602, de modo que o© mesmo
exiba uma caracteristica é6ptica espacialmente limitada
diferencidvel de um fundo de tela atual do monitor 602 como, por
exemplo, um pixel totalmente iluminado, um pixel desligado ou um
pixel piscante que exibe as informagdes de variacdo lateral
sequencialmente em diferentes posig¢des no lado da frente 602a.
Nesse sentido, a caracteristica, por exemplo, digitaliza a tela
completa 602 em um caminho em ziguezague como, por exemplo, linha

apés linha. Na base de uma sincronizag¢do entre a exibigédo
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sequencial da caracteristica nos locais potenciais, por um lado, e
o meio de determinacdo 604 ou 604', por outro lado, o meio de
determinacdo 604 ou 604' pode concluir a posic&oc do objeto 601 no
monitor 602 a partir de uma relagcdo ou razdo temporal entre a
exibigdo sequencial da caracteristica no monitor 602, por um lado,
e o momento em que o sensor Optico 603b detecta a caracteristica,
isto é, no momento em Qque a caracteristica ¢é localizada na
superficie de apoio 602a'. Se o meio de determinacdo 604 ou 604' &
disposto externamente ao objeto 601, como estd indicado em 604°',
entdo a base de tempo comum ou a sincronizagdo entre o meio de
determinacdo 604' e o meio de controle 603a que pode ser executado

de forma simples, por exemplo, por um tempo comum. Este processo é

explicado mais detalhadamente a seguir, com referéncia as figuras

séguintés. Sefia, no entanto, igualmente possivel gque o meio de
determinagcdo no objeto 601 fosse informado apenas pelo meio de

controle 603a com relacd3o ao inicio-da exibicdo sequencial™ da

caracteristica—gue,—em seguida,—passa—através—dospossiveis locatis
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ou posicdes em uma velocidade predeterminada, por exemplo,
ciclicamente. Para manter a sincronizacdo, mais wuma comparagao
pode ser provida. E possivel ainda que o meio de determinacgdo 604
ou 604' e o meio de controle 603a cooperem para dque o valor de
brilho detectado pelo sensor Oéptico 603b apds cada mudanga da
caracteristica para o proéximo provavel local seja ativamente
consultado, e a primeira caracteristica seja ainda deslocada e o
valor de brilho seguinte seja consultado, etc.

Além da possibilidade acima referida de consultar
sequencialmente ou mesmo ciclicamente os possivelis locais do

objeto 601 passando sequencialmente por estes locais e indicando
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sequencialmente uma caracteristica nestes locais, existe outra
possibilidade de determinacdo do local pelo meio de exibicdo 603a
que controla o monitor 602, de modo que o mesmo exibe uma etapa
bindria de refinagdo da subdivisdo que permite a localizacgdo do
objeto 601 em n etapas com uma precisdo que corresponde a 2-n da
extensdo do monitor 602. Por exemplo, o meio de exibicdo 603a
divide a extensdo do monitor 602 primeiro em duas metades,
exibindo algo diferente em cada uma das metades ou sobrepondo em
uma metade o fundo da tela com algo diferente da outra. Com base
nos resultados da amostragem pelo sensor Optico 603b, o meio de
determinagdo 604 pode determinar em qual metade o objeto 601 esta
localizado, e de novo dividir esta metade na prdéxima etapa de

forma correspondente e determinar, com base no novo resultado da

amostragem, em qual quarto de tela do monitor 602 o objeto 601
estd localizado, etc. No caso de varios objetos no monitor 602,

também  é possivel que o meio -de -controle 603a novamente  divida

todas as Areas_atuais, nas— quais—um-objeto—estd lTocalizado—emuma —
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determinada etapa, o que ¢é devido a uma localizacgdo de varios
objetos na mesma resolucdo ser possivel simultaneamente pelas
etapas acima descritas de subdivisao binadria de refino. Este tipo
de localizacdo também é explicado em detalhes nas configuracgdes
seguintes. Uma base de tempo comum entre o meio de determinacgdo
604 ou 604' e o meio de controle 603a, de modo que o meio de
determinacgdo possa atribuir o resultado da amostragem do sensor
6ptico 603b & etapa certa na etapa de subdivisdo bindria de
refino, pode ser executada, como na consulta de digitalizagéo
anterior da tela como, por exemplo, a consulta a um ou VAarios

valores de brilho por etapa.



10

15

___exemplo,

20

25

40/71

Finalmente, sera possivel que o meio de controle
603a controle o monitor 602, de modo gque o mesmo exiba informacdes
de variac8do lateral gque variam lateralmente, de modo que a
utilizagdo de um trecho desta informacdo com uma extensio
correspondente a gque ¢é digitalizada pelo centro oéptico 603b, um
lugar no monitor 602 possa ser exclusivamente concluida. Um
exemplo disto seria um padrao quadriculado no monitor 602, cujo
intervalo de largura muda de forma estritamente mondtona, de um
canto ao outro do monitor 602. Neste caso, nenhuma sincronizacio
ou base de tempo comum € necessdria entre o meio de determinacdo
604 e o meio de controle 603a.

Uma vantagem da acomodacao do meio de
determinacdo 604' fora do objeto 601 ¢é que as exigéncias em
relacdoc ao desempenho que devem ser providas para cada objeto 601
a ser localizado s&o menores. O caso de uma transmissdo sem fio do

sensor .6ptico 603b. para..o meio de determinagdo 604' .pode, -por

ser_ o caso em dque as informag¢gdes _de brilho detectadas

pelo sensor o6ptico 603b sdo transferidas diretamente para o meio
de determinacdo 604', que entd3o analisa as mesmas com relacdo as
informac6es de variacdo lateral exibidas no monitor 602. Ainda é
possivel, no entanto, que uma parte 604 do meio de determinacgéo
localizado no objeto 601 j& execute um pré-processamento das
informacdes de brilho puro do sensor Ooptico 603b para transmitir
as informacdes extraidas das informagdes de brilho a outra parte
604", como, por exemplo, um  tempo de ocorréncia de uma
caracteristica que passa sequencialmente pelo monitor 602 na &area

de uma superficie de apoio 602a. Outras possibilidades diferentes

sdo explicadas a seguir.
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Apdés um dispositivo para a determinacdo de um
objeto em um monitor ter sido grosseiramente explicado acima, a
seguir e com referéncia as Figs. 17-20, um dispositivo de jogo é
descrito como, por exemplo, para jogo de xadrez ou similares, no
qual uma pec¢ca do jogo ou varias pecgas do jogo estdo localizadas em
um monitor do dispositivo de Jjogo para que as seguintes
revelagbes, por assim dizer, também representem uma possivel
aplicacdo para o dispositivo descrito na Fig. 16.

Embora a seguir tal dispositivo de jogo seja
descrito, a determinag¢do da posicdo, como é usada aqui para a pecga
do Jjogo, também pode ser aplicada em outras aplicacdes para
objetos correspondentes, como serd explicado depois da descricéo
de figuras das Figs. 16-20.

e dis?dsitivo de jogopwda .Fig: 17, Vggfalmenzzr

designado por 605, inclui um monitor 610, um computador 612, um

receptor 614 e .uma peg¢a-do jogo -616. O computadeor 612 é-conectado -

ao_monitor 610 e incluil um meio de controle 618 para controlar. .o

monitor 610 como, por exemplo, uma placa de video do computador
612, e um meio de processamento 620 como, por exemplo, uma CPU do
computador 612 em conexdoc com um programa executado no mesmo que €
responsavel pelas funcdes de jogo do dispositivo de jogo 605, como
& explicado em detalhes a seguir. O computador 612 ou o meio de
processamento 620 ainda é conectado ao receptor 614.

A pega do jogo 616 compreende um espago no piso
622 que é provido para ser apoiado no monitor 610 durante o jogo
e, assim, cobrir uma parte do contetdo da tela do monitor 610, ou
seja, da superficie de apoio.

Um meio de transmissdo 624 ¢é localizado no
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interior da peca do jogo 616, e ele se comunica com o receptor 614
e ainda ¢é capaz de detectar uma parte do conteuado da tela
localizada abaixo do espago do piso 622 no momento em gue a peca
do jogo 616 & colocada sobre o monitor 610.

O dispositivo de jogo ainda tem a capacidade de
mover a peg¢a do jogo sem a interac&o do usudrio, na qual, a este
respeito, o computador 612 ou o meio de processamento 620, por
exemplo, também assume a funcdo de controle 18, e tem um meio de
movimento 16 acoplado por meioc do controle 18 ao meio de
determinagdo da posigdo, no qual este Ultimo ¢é formado pelo
monitor 610, pelo meio de transformacdo 620, pelo meio de controle
618 e pelo sensor optico do objeto 616.

Como ¢é ilustrado na Fig. 18, o meio de

" transmissdo 624 em particular inclui um transmissor 626 que &

capaz de transmitir um sinal de resposta ao receptor 614, gque ¢é

explicado mais detalhadamente a. seguir, .e um. sensor Ooptico 628-

como, por exemplo, uma__célula fotovoltdaica ou___uma_ _matriz
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fotovoltdica que estd alinhada de modo ‘a detectar a radiacdo ou a
luz que colide com o espag¢o do piso 622. Além disso, o meio de
transmissdo 624 pode ainda compreender um meio de processamentc
630, através do qual o transmissor 626 é acoplado ao sensor o6ptico
628, no qual, entretanto, também é possivel, alternativamente, o
acoplamento entre o transmissor 626 e ¢ sensor o6ptico 628.

Depois de os componentes individuais do
dispositivo de jogo 605 terem sido descritos acima, a seguir, com
referéncia & Fig. 19, é descrito o funcionamento do dispositivo
durante um jogo. O jogo pode ser, por exemplo, o xadrez ou

similar, no qual, entretanto, a revelacdo a seguir, com referéncia
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a Fig. 19, se limita a descrever a funcionalidade dos meios de
processamento 620 em conexdo com a determinacdo da posicgdo da pecga
do jogo 616 no monitor 610 que o meio de processamento 620 usa
entdo, por exemplo, para tragar os movimentos do jogo, determinar
os movimentos do jogo oponente de um computador ou similares.

Em seu estado basico, ou seja, em um estado
inicial do método, de acordo com a Fig. 19, o meio de
processamento 620 faz com que o meio de controle 618 controle o
monitor 610, de modo que o monitor 610 exiba um campo de Jjogo. O
meio de processamento 620, portanto, tem conhecimento sobre um
campo de jogo representado no monitor 610. Na Fig. 17, por
exemplo, é ilustrado um campo de jogo que compreende trés campos

]
de jogo 632 nos quais a peca do jogo 616 pode ser colocada, de

acofdo com as regras do jogo. A exibicdo da imagem de fundo ¢é
executada na etapa 634. Entdo, o meio de controle 618 controla o

monitor 610 para que a imagem de fundo ou o tabuleiro-de-jogo—seja

coberto wurm
A S e S

adrido—especial nos—possiveis—ecampos—de—Jogo—6325
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por—um—p
nos quais o padrdo se destaca claramente da imagem de fundo. Em
particular, o meio de controle 618 controla o monitor 610 na etapa
636 de tal forma que os campos de jogo 632 passam um apds o outro
e, por exemplo, exibem ciclicamente, em sequéncia, um apdés o
outro, os padrdes especials. A exibigdo do padrdo nos respectivos
campos de jogo 632 pode, por exemplo, ser limitada a uma Aarea
parcial 638 no interior dos campos de jogo 632 como, por. exemplo,
a um pixel do monitor 610. O padrdo especial pode ser diferente do
restante do fundo que representa o tabuleiro de jogo em termos de

uma cor especial ou uma variacdo temporal com relagdo a brilho ou

cor, no qual as .seguintes configuracdes diferentes sdo providas a
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este respeito.

Durante a etapa 636, o sensor oOptico 628 do meio
de transmissdo 624 digitaliza continuamente a parte do conteudo da
tela do monitor 610 que estd localizado abaixo do espaco do piso
622 da pec¢a do jogo 616. Assim que o padrdo especial for exibido
na etapa 636 no campo de jogo 632 no gual a peca do jogo 616 é
colocada, o padrdo especial para o meio de processamento 630 pode
ser detectado no sinal de saida do sensor o6ptico 628. Depois de.
detectar o padrdo o6ptico pelo meio de processamento 630 na etapa
640, o meio de processamento 630 faz com que o transmissor 626
envie um sinal de resposta ao receptor 614 através da interface
sem contato 642 (etapa 644). O receptor 614 passa o sinal de
resposta ao meio de processamento 620. Na hora de receber o sinal
de resposta, o meio de proce%géﬁé;£;76éd éraiﬁda informado sobre o
campo de Jjogo 632, no gual na etapa 636 o padrd@o especial é

exibido. Considerando um poéssivel deslocamento temporal entre a.
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exibicdo do padrao especial no respectivo campo de jogo 632 € 0
recebimento das informacdes de envio do sinal de resposta pelo
transmissor 626, o meio de processamento 620 determina, entdo, a
posicdo da pega do jogo 616 no monitor 610 na etapa 646.

A transmissd3o do sinal de resposta através da
interface sem contato 642 ¢é, por exemplo, possivel por meio da
utilizacdo da tecnologia RFID (identificacgdo por radiofrequéncia).
Além disso, no entanto, é possivel uma transmissdo por fios (ndao
indicada na Fig. 17.) pelo meio de transmissdo 624 para o meio de
processamento 18.

Se o sinal transmitido na etapa 644 pelo

transmissor 626 ¢é projetado de modo que contenha um numero de
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identificacdo UGnico, entdo na etapa 646, além da determinacdo da
posigdo de uma peca, uma identificagdo Unica da peg¢a entre uma
pluralidade de pecas do jogo também pode ser executada. Isso
possibilita jogos como, por exemplo, o xadrez, no gual as pecas do
jogo tém um significado diferente e, assim, o meio de
processamento 620 deve ser capaz de diferenciar as mesmas.

No caso de um Jjogo de xadrez, um numero de
identificacéo unico pode, por exemplo, ser um namero de
identificagdo entre 1 e 32, a fim de diferenciar as 32 pecas de
xadrez.

Como em qualquer momento do Jjogo o meio de
processamento 618 sabe a posigdo e o tipo das pecas do jogo 616

localizadas no monitor 610, uma “cépia” rapida de uma situacido de

jogo especial é possivel sem precisar primeiro “jogar até” esta
situagdo a partir da posigdo inicial do xadrez.

- -Se o -computador 612- ou © meio de processamento”

620 _ainda estiver conectado—a—uma—interface—de —dados—648—(como;
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por exemplo, um modem ou uma conexdo de rede), entdo o meio de
processamento 620 pode transmitir a posigdo e a identidade de
todas as pecgas do jogo e, se aplicavel, o fundo representado no
monitor 610, para um dispositivo externo. Além disso, se o meio de
processamento 620 for projetado de modo que também possa receber
dados da interface de dados 648, desta maneira o modo de jogadores
em equipe pode ser alcangado. Por exemplo, em um Jjogo de xadrez
dois jogadores podem jogar um contra o outro, e seus meios de
processamento 620 estdo em rede através da interface de dados 648
através da internet. Cada jogador sé moveria suas prdprias pecas.

As pecas do jogador conectadas através da rede seriam movidas pelo
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computador local por meio dos meios 14, 16 e 18. Por exemplo, com
um movimento do primeiro jogador, a nova posigcdo de uma pecga do
jogo 616 atualmente movida no tabuleiro do jogo e representada no
monitor 610, conforme descrito na Fig. 19, seria detectada
localmente. O meio de processamento 620 informa, entdo, a nova
posicdo desta peca ao meio de processamento correspondente 620 do
segundo jogador, por meio de uma interface de dados 648 através da
internet que, por sua vez, faz com que o meio de controle 618
controle o meio de movimento, de modo gque, no monitor 610 do
segundo jogador, a pega do jogo 616 movida (por exemplo, o bispo,
o pedo, etc.), assuma a nova posicdo. Entdo, o segundo jogador
pode registrar a nova situacdo de Jjogo e planejar seu proéximo

movimento que, depois de

realizado, volta a ser relatado ao

primeiro jogador, de acordo com o método acima. O jogo 605 pode,

entdo, ser usado como um jogo de xadrez no gqual vocé pode jogar

contra o computador, mas também contra outro jogador espacialmente
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separado e no gqual as pecas inimigas se movem automaticamente. O
meio de proceséamento 620 também pode verificar o cumprimento das
regras do jogo e informar o jogador (no caso de um jogo contra um
oponente computador) ou os jogadores (no caso de um jogo no modo
de jogadores em equipe) quando uma acdo que € realizada ndo segue
as regras do jogo.

Embora no exemplo do jogo de xadrez acima o modo
de jogadores em equipe inclua, naturalmente, apenas dois
jogadores, também é possivel jogar com o dispositivo de jogo 605,
no qual varios jogadores competem uns com o©0s outros como, PpPor
exemplo, o Jjogo “Mensch-Arger-Dich-Nicht” (compardvel ao jogo de

tabuleiro Ludo).
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Outra configuragdo ilustra a implementacgdo de
jogos como, por exemplo, os Jjogos de estratégia nos guais néo
apenas a determinacdo da posicdo e a identificacdo de cada peca de
jogo sdo de importéancia decisiva, mas também a orientacdo das
figuras no tabuleiro de Jjogo. A informacdo da orientacdo das
pecas, dque ¢é de importédncia estratégica para alguns Jjogos como,
por exemplo, os movimentos de avanco, retirada, ou pinca de tropas
militares, podem ser detectados coﬁ o dispositivo e o método como,
por exemplo, descritos na Fig. 5. O padrdo 38, ilustrado
sequencialmente em todos os campos do monitor 10, incluiria, por
exemplo, 3 x 3 pixels. A determinacdo da posigdo de uma pecga do

jogo 16 e a identificagdo desta peca do Jjogo 16 podem ser

realizadas como na configuragcdo acima do Jogo de xadrez. A
determinacgdo da orientagdo da pega do Jjogo 16 pode agora, por

exemplo, ser realizada de modo gue, em quatro etapas temporais,

cada pixel do canto do padrio 38 seja desligado (o pixel do canto
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ndo seria iluminado) e, assim, ndo seja detectavel pelo sensor
éptiéo de 28 do meib de transmissdo 24.

O sensor oOptico 628 correspondente ao meio de
transmissdo 624 &, entdo, definido de tal forma gue um pixel do
canto do campo, que também é de tamanho 3 x 3, é um painel vazio
ou “cego” (ou seja, ndo susceptivel de ser digitalizado). Em cada
uma das gquatro etapas temporais, o meio de processamento 630
acomodado no meio de transmissdo 624 verifica o numero de pixels
de canto escuros (ou seja, ndo iluminados) detectados pelo sensor
6ptico 628. Em uma das quatro etapas temporais, o pixel do canto
desligado do padrdo 628 coincide com o pixel de canto Y“cego” do

sensor éptico 628, ou seja, apenas um pixel de canto é detectado
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como sendo escuro. Ao final das guatro etapas temporais, o meio de
processamento 630 faz com que o transmissor 626 transmita um sinal
de resposta ao meio de processamento 620 que contém informagdes
nas quais, das quatro etapas temporais, apenas um pixel de canto
escuro € registrado. Caso o meio de processamento 620 conheca a
posigdo do pixel cego no sensor o6ptico 626 com referéncia a Fig.
(por exemplo, “traseira esquerda”), a partir deste sinal de
resposta uma determinagdo de orientacgdo da peca do jogo 616 seria
possivel, uma vez gque o meio de processamento 620 obtém as
informagdes de orientagdo original da pega do Jjogo 616 para
conhecer as gquatro etapas temporais ao exibir o padrdo 628 e as

informagbes nas dgquais, das quatro etapas temporais, apenas um

pixel de canto escuro é registrado. Este tipo de detecgdo permite

quatro diregées de orientagdo da pega do Jjogo 616, ou seja,

“direcionada para frente’, “wvirada para a direita”, “virada para a

esquerda” e “direcionada para tras”. Uma possivel “pixalizacdo ou
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embacamento’ mais refinada do padrido 638 e do sensor optico 628
permitiriam, por exemplo, uma determinagéoi mais precisa da
orientagdo da pega do jogo 616.

Como alternativa, também seria possivel
determinar a orientacdo da pegca do Jjogo 616 pelo meio de
transmissdo 624 que relata o padrdo 638 detectado pelo sensor
6ptico 628 para o meio de processamento 620 como um sinal de
resposta. O meio de processamento 620 pode, entdo, determinar a
orientacgdo da pega do jogo 616 a partir deste sinal de resposta e
usando seus conhecimentos a respeito da orientacdo do padrdo 638
no monitor 610, pela detecgcdo de gque a imagem do padrdo 638

contida no sinal de resposta estd “de cabega para baixo”, por
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exemplo.

Apesar de a transmissd3o do sinal de resposta na
etapa 644 ter sido sempre desencadeada pela detecgdo do padrdo 628
pelo sensor Optico 628, também ¢é possivel dque o meio de
transmissdo 624 transmita permanentemente a imagem detectada pelo
sensor Optico 628 e um nuimero de identificacdo Unico para o meio
de processamento 620. O meio de processamento 620 entdo, por
exemplo, faz com que 0o meio de controle 618 represente
ciclicamente o padrdo 626 em cada um dos campos 632. Neste caso, a
determinagdo da posigdo do objeto 616 é executada pelo meio de
processamento 620, que registra gquando a imagem transmitida pelo
meio de transmissdo 624 contém o padrdo 626 e, assim, €& possivel a

determinagdo de uma posicgdo Unica do objeto 626 no campo 632 na

qual o padrdo 626 é gerado.
Como mencionado acima, o meio de processamento
630.. pode estar ausente caso .o valor.medido -.do sensor-. 628 seja

enviado, no qual o valor medido pode ser um numero gue depende_da
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incidéncia de 1luz no sensor 628. Com certeza, o meio de
processamento pode determinar outro valor deste numero antes de
envid-lo por quantizagdo ou comparacdo do valor limite, no qual
este valor é entdoc enviado para o meio de determinagdo. No caso de
um sensor com muitos pixels, por exemplo, os valores medidos de
todos os pixels sdo transmitidos para o meio de determinacdo em um
ponto de tempo. O meio de ©processamento 630 pode também
determinar, por exemplo, um valor escalar de varios valores de
pixels medidos pelo processamento, que é entdo transmitido para o
meio de determinacdo como um sinal de resposta.

Apesar de somente dispositivos e métodos serem



'

10

15

50/71

descritos acima, nos quais o meio de processamento 620 faz com que
o meio de controle 618 exiba sequencialmente um padrdo 638 em cada
um dos campos 632, também ¢é possivel gue diferentes padrdes
diferencidveis de forma Unica 638 sejam exibidos simultaneamente
em cada um dos campos 632 no monitor 610. A determinacdo de uma
posicio do objeto 616 é entdo possivel pelo transmissor 626 que
transmite continuamente a imagem detectada pelo sensor optico 628
para o meio de processamento 620, gue entdo determina, por
comparag¢do da imagem recebida e de todos os padrdes representados
nos campos 636, a posig¢do do objeto 616 no campo 632 na qual o
padrdo exibido 638 corresponde a imagem contida no sinal de
resposta. Aqui, alternativamente, também como rotagdes da imagem

transmitida podem ser consideradas pelo meio de processamento 620

para a obtencgdo de uma correspondéncia da imagem com um padrao

representado no monitor 610.

- - Na discussd&o acima das Figs. <16 a-20,=o0 meio de—
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Fig. 16 e o meio de processamento 630 assumiram fung¢des do meio de
determinacdo 604 da Fig. 16.

Novamente nota-se explicitamente que nao é
necessario que © sensor Optico 603b ou 628 compreenda uma
resolugdo lateral. O sensor Optico pode compreender somente um
pixel e, assim, determinar para cada ponto de tempo somente um
valor de brilho que inclui e exclui como informacdes de cor. Em
particular, o sensor o6ptico pode ser implementado como um Unico
fotodiodo. Uma matriz de fotodiodos ndo é necessaria. Isso seréa
explicado novamente na configuracdo a seguir que se refere a um

jogo com varias pecas do jogo e é explicado com referéncia as Fig.

processamento 620 gque serve —como—o—meio—de -determinacio—604L—da—————
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17. Por exemplo, nesta configuracdo, todas as pecas do jogo 616
compreendem um sensor RFID passivo ou semi-passivo que inclui o
meio 626 e, se aplicavel, o 630, e no qual um uUnico sensor
fotovoltédico ¢é conectado, tal como um fotodiodo 628 que, por
exemplo, compreende uma Aarea sensivel a luz gue é maior que um
pixel do monitor 610 em relagdo a suas dimensdes. Como as pecgas do
jogo neste caso exemplar sdo providas somente com fotodiodos gque
podem ser de tamanho relativamente grande, o©0s custos para © jogo
sdo0 menores gque no caso de uma matriz de fotodiodos nas
respectivas pecas do jogo 616.

Neste cenario de jogo, o dispositivo da Fig. 17

executa o método, de acordo com a Fig. 21, por exemplo, a fim de

localizar as pecgas do Jjogo no monitor 610 e, se aplicéavel,

determinar sua orientagéo. Cgmo ilustrado na Fig. 21, o método
come¢a pelo meio de processamento 620 gque instrui o monitor 610 no

computador 612 através -do meio de—controle 618 para desligar—a —
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tela de modo—gue fique —escura —(etapa—660)- —Entédo; o meio—de —
processamento 620 procura todos os RFIDs alcan¢gaveis 624 ou todas
as pegas do jogo alcangédveis 616 através do transmissor/receptor
614 e anota ou armazena o estado ou o valor de brilho do
respectivo sensor fotovoltdico 628, ou seja, se © sensor
fotovoltidico de uma respectiva peca do Jjogo alcangdvel, por
exemplo, vé escuro ou claro no momento da pesquisa (etapa 662).
Dependendo da Tecnologia RFID, com certeza somente um exemplo de
comunicacdo sem fio 642, por exemplo, 100 a 1000 RFIDs e assim,
100 a 1000 pecas do jogo por segundo, pode ser encontravel para o
meio de processamento 620. O resultado da etapa 662 é uma lista de

todas as pecas do Jjogo localizadas nas proximidades do receptor
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614, independente de se estdo posicionadas no tabuleiro de jogo ou
no monitor 610 ou né&o.

Entdo, o meio de processamento 620 do computador
612 liga (brilha) o monitor 610 (etapa 664) através do meio de
controle 618 e procura novamente todos os RFIDs alcancaveis 624 em
uma etapa subsequente 666 ou pelo menos anota o estado do sensor
fotovoltdico 628 dos RFIDs alcangé&veis 624 na etapa 666. Dos dois
valores de brilho para cada RFID alcancavel 624, o meio de
processamento 620 € capaz de detectar aquelas pegas do jogo 616
onde o estado ou o valor de brilho detectado do respectivo sensor
6ptico 628 mudou em mais de uma medida predeterminada. Esta
comparacgdo de valores de brilho antes e depois de ligar ou brilhar

na. etapa 664 & executada pelo meio de processamento 620 na etapa

668. O resultado da etapa 68 € o posicionamento das pecgas do jogo

no tabuleiro de jogo ou no monitor 610, uma vez que pressupde-se

que as pecas do jogo cujo estado do sensor mudou sdo posicionadas
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no monitor 610, enquanto as outras pecas do Jjogo nao sao
posicionadas no monitor 610 ou no tabuleiro de jogb.

Possivelmente, as etapas 660 a 668 podem ser
repetidas uma ou vVvAarias vezes, a fim de aumentar a seguranga de
deteccdo na etapa 668, na gqual a procura ou as anotagdes nas
etapas 662 e 666 pode, por exemplo, se restringir aos j& RFIDs
conhecidos. Ou seja, com ou sem repeticdo, as etapas 660 a 668
sdo, por exemplo, executadas em um maximo de dois segundos.

Entdo, o meio de processamento 620 no computador
612 faz com que o monitor 610 seja dividido passo a passo através
do meio de controle 618 pelo mesmo, por exemplo, em primeiro lugar

ligando uma metade 6101 para ficar escura e a outra metade 6102 do
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monitor para brilhar, em uma prdéxima etapa, novamente, ligando uma
metade 6103 para ficar escura e a outra metade 6104 para brilhar
nas duas metades e, em uma etapa subsequente, novamente, dividir
os quartos definidos 6103, novamente, em uma metade escura e uma
brilhante, etc. Uma sequéncia possivel de telas que sdo exibidas
uma depois da outra em etapas individuais no monitor 610 &
indicada na Fig. 22, em ordem da esquerda para a direita, com
somente as quatro etapas parciais individuais exemplarmente
representadas 670a, 670b, ©70c, 670d. Enquanto o© meio de
processamento 620 executa esta divisdo binadria na etapa 670, ele
registra, para cada etapa parcial da etapa 670, se o respectivo

sensor Optico 628 1indica que a pega do Jjogo € posicionada na

metade brilhante ou na metade escura da tela. Assim, o meio de

processamento 620 executa uma “pesquisa binaria” dos locais das

pecas do jogo 616 na etapa 670. Com base na resposta gravada ou

20

25

registrados de brilho para cada etapa parcial 670a, 670b, 670c,
670d, etc., da pesqu‘isa binaria 670, o meio‘de processament>o 620
conclui, entdo, as posicgdes de cada pega do jogo.

Alternativamente, é€ possivel que o meio de
processamento 620 na etapa 670 execute a pesquisa binaria para
determinar onde cada peca do Jjogo é localizada com areas de luz
menores, ou seja, primeiro ligando uma metade, entdo um quarto,
entd3o um oitavo, etc. da tela brilhante ou escura e entdo
verific-ar quais pecas do Jjogo entdo relatam brilho ou escuro.
Como, para cada campo, numeros cada vez menores e conhecidos devem

ser pesquisadas e, portanto, somente devem ser processadas com

mais precisdo as Aareas nas gquais as pecas estdo localizadas, a
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pesquisa bindria na etapa 670 ndo leva muito tempo.

Como pode ser visto na Fig. 22, a divisdo da A&rea
em A4reas brilhantes e escuras em cada etapa parcial na pesquisa
binadria 670 se torna cada vez menor. Em particular, é possivel que
essa divisdo se torne tdo pequena gquanto & prépria resolucdo do
pixel. Em particular, a divisdo pode se tornar tdo fina que cada
drea de 1luz em uma etapa parcial seja menor gue O0S sensores
épticos 628 das pecas do jogo 616, ou seja, menor que o espaco do
piso ou a pegada das ©pegas 616, de modo gque o© meio de
processamento 620 possa determinar também as bordas das pecas 616
e, em particular, as bordas da &rea sensivel & 1luz do sensor
éptico correspondente 628 das respostas registradas ou dos valores

de brilho para cada etapa parcial 670a a 670d.

O resultado da etapa 670 ¢é, assim, o local das

pe¢as do jogo 616 que sdo localizadas na tela 610.

Em uma etapa subsequente 672, pode ser o caso no
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dqual o meio de processamento 620, em cada local de uma pega do
jogo da étapa 670, executa uma digitalizacéao exata do alcance do
sensor fotovoltdico do sensor fotovoltédico oéptico 628 das pecgas do
jogo 616 localizadas na tela 610. A digitalizacdo, por exemplo,
prové a digitalizagdo por somente um pixel ou um ponto de luz. Por
exemplo, uma mascara com um padrdo geométrico adequado é colocada
na frente do sensor fotovoltaico 628 de cada peca do jogo 616, no
qual o padrdo pode somente ser transferido para sua forma original
por uma rotacdo no plano da tela de mais de 90° ou, por exemplo,
somente por uma rotacdo de 360°. Neste caso, pela digitalizagdo da
etapa 672 possivelmente ndo somente a posigdo, mas também a

diregcdo da peca 616 pode ser determinada, na gqual a respectiva
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peca ¢é alinhada ou direcionada. Por exemplo, os RFIDs 626 das
pecas do Jjogo 616 podem ser direcionados ou consultados
separadamente e com uma alta frequéncia através do meio de
transmissdo/recepcdo 614. Por exemplo, mais de 100 operacdes de
leitura por segundo sdo possiveis, de modo que a digitalizacéao
exata na etapa 672 pode acontecer de forma rapida e imperceptivel
para o usudrio. Em particular, a digitalizacdo exata na etapa 672
é, por exemplo, limitada a localizagcdo das pecas do 3jogo. O
esforco de reconhecimento do padrdo correspondente para uma
resolucdo lateral da mascara pode, como descrito acima, ser
deslocado para o computador 612 ou para o meio de processamento
620 pelos sensores somente transmitindo-se os valores de brilho.

As pecas do jogo 616 somente necessitam da mAscara ou sensor

Sensores

fotovoltaicos circulares ou mascaras circulares sdo possiveis se

nenhuma orientagdo das.. pegas do Jjogo deve —~ser--detectada no-

respectivo jogo.
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‘E ilustrado na Fig. 23 que a peca do jogo 616
possivelmente pode também compreender uma lente 690 em seu espago
de piso 622, por exemplo, uma lente de plastico, gue mapeia os
pixels 692 do monitor 610 no sensor o6ptico 628 ou na mascara (ndo
ilustrada) do mesmo para melhorar as caracteristicas épticas. Por
exemplo, as lentes 690 encurtam a disté&ncia entre o espago do piso
622 e os pixels 692 do monitor 610 que sdo definidos por uma tela
de protecgdo 694 que é localizada entre a tela ou o monitor 610 e a
peca do jogo 616 para proteger a tela 610 de danos mecdnicos ou
semelhantes e ¢é transparente. Com a utilizag¢do das lentes 690

dessa maneira, um efeito negativo da sujeira no espago do piso 622
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da peca do Jjogo 616 também pode ser reduzido, uma vez gue a
sujeira ndo serd localizada no plano do objeto, mas perto do plano
das lentes.

Com certeza, nota-se que a configuracdo descrita
com referéncia as Figs. 21 a 23 pode também ser executada de modo
que © reconhecimento do padrdoc descrito acima ¢é executado nas
pecas do jogo, ou seja, no meio de processamento 630.

Finalmente, nota-se que é possivel rastrear pecas
do jogo ou uma peg¢a do jogo no monitor 610 durante um movimento do
mesmo através do monitor 610. Para este efeito, as pegas do jogo
ou o objeto &, por exemplo, digitalizado com uma frequéncia
suficientemente alta. Assim, os deslocamentos da posigdo central,
e também as torgdes, podem ser detectados. Assim, as peg¢as do jogo
podem ser rastreadas eHQuanto;séo movidas através do campo de jogo
ou do monitor 610 pelo usuario.

Finalmente, .a Fig. .24 deve mostrar explicitamente -

que é possivel que o meio de transmissdo 624 possa_ser provido _ndo
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para ser conectado- firmemente a peca do jogo real 616, mas para
ser anexado & mesma. De acordo com a Fig. 24, o meio de
transmissdo 624 é, por exemplo, disposto em uma base 600 na qual
uma peca do Jjogo 616 pode estar inserida, parafusada ou ser
montada de outra maneira. A Fig. 25 finalmente mostra uma vista
superior de uma possivel disposicgdo de um painel 710 que cobre uma
area sensivel a luz do sensor 6éptico, por exemplo, uma célula
fotovoltaica 628, e compreende uma abertura 712 gque determina a
drea efetiva sensivel & 1luz do sensor Optico 628, uma vez dJgque
somente através da mesma a luz do monitor pode colidir com ©O

sensor 628. Além disso, €& mostrado como um exemplo que a extensdo
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da Gltima area 712 pode ser maior que os pixels gque sdo ilustrados
em 714 e representam todos os pixels. Com certeza também ¢é
possivel que o préprio sensor seja implementado na forma 712, na
qual, neste caso, um painel pode ser omitido. O painel ilustrado
na Fig. 25 permite a posigdo exata e a determinacdo de orientacdo
descritas acima, por exemplo, pela digitalizacéo da regido em
torno da abertura 712 com uma caracteristica que é do tamanho de
somente um pixel 714, tal como um pixel gue alterna entre
brilhante e escuro. Assim, o meio de determinacgdo pode determinar
todos estes pixels 714 que se sobrepdem ao campo 712 em mais de
uma medida predeterminada. O sinal de resposta transmitido pelo
sensor 628 através do transmissor para o meio de determinacdo é,
por exemplo, bindrio e indica se o valor de brilho detectado
excede UMa medida pr?ééterminada 'Eﬁé corresponde & medida
predeterminada de sobreposic¢bes em um tempo como, por exemplo, O

tempo real de consulta. _Com certeza, o _sinal de resposta também

pode indicar o valor de brilho em mais estdgios exatos.
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Na descrigdo anterior das Figs. 16 a 25, a
existéncia do meio de movimento 16 e do meio de controle 18 foi
indicada somente de forma esquematica. As configurag¢des descritas
acima com referéncia as Figs. 2 a 16 sd8o muito apropriadas para
serem combinadas com as configuracgtes de acordo com as Figs. 16 a
25, ilustradas novamente a seguir com referéncia as Figs. 26a a
26b, que ilustram configurag¢des em relagdo a como o monitor de um
meio de determinacido da posicdo, de acordo com as configuracgdes
das Figs. 16 a 25, pode estar combinado com ou disposto em relégéo
as configuracdes anteriores para o meio de movimento 16.

Como j& foi descrito acima, é possivel fabricar



10

58/71

uma placa com valvulas de bocal controldveis de forma individual,
de acordo com as configuragdes das Figs. 2 a 8 de forma
transparente ou translucida. Estas configurag¢gdes podem, assim, de
acordo com a Fig. 26a, ser combinadas com as das Figs. 16 a 25 por
tal placa de valvula de ar 800 que é disposta na parte superior de
um monitor 802 e pode, por sua vez, incluir uma chapa de cobertura
804 e corresponder ao monitor das configuracdes das Figs. 16 a 25.
Entre a placa de valvula de ar 800 e o monitor 802 é provido um
intervalo 806 que serve como uma cadmara de pressdo na qual o ar
comprimido é descarregado através das valvulas de ar ativadas na
placa 800 na superficie de transporte 12. A transparéncia da placa
800 garante que a imagem gerada pelos pixels 808 do monitor 802

seja visivel para um observador através da chapa de cobertura 804

ou seja, com certeza, também transparente, e através da camara de
pressdo 806 e através da placa de valvula de ar 800, cujo lado

oposto ao do monitor 802 forma a superficie de transporte 12. 0O

sensor Sptico—acima mencionade—de—objeto—pode; no—caso—exemplar—da
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implementacdo do piso do objeto, de acordo com as Figs. 3 ou 8,
detectar em uma das reentrdncias, por exemplo, na reentrdncia
central, a informacdo de variacido lateral que ¢ indicada pelo
monitor 802 e, se aplicavel, passar os resultados de digitalizacgéo
através do transmissor.

Uma segdo transversal correspondente de um
possivel objeto ou uma possivel peca do jogo é ilustrada na Fig.
26, na qual a disposicdo do sensor 6ptico, de acordo com a Fig.
23, & somente um exemplo.

A Fig. 26 mostra que uma combinagdo das

configuragcdes 2 a 8, 9 a 13b e 16 a 25 também ¢é possivel. O
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monitor 802 é novamente separado por uma cdmara de pressdo ou por
uma diferenga de pressdo 806 da placa de valvula de ar 800, cujo
lado dianteiro forma a superficie de transporte 12. Na lateral do
monitor 802 oposta a placa de valvula de ar 800 é localizada uma
placa de bobina magnética gue pode ser implementada de acordo com
a Fig. 9a. Os objetos que pairam nos colchdes de ar podem, assim,
ser manuseados por meio da unidade magnética, uma vez gque ela é
gerada pela placa de bobina magnética 810, na qual a posicdo é
determinada através de um meio de determinacdo da posicgdo que
utiliza o monitor 802.

Como j& indicado na Fig. 1l5a, é possivel combinar
as configurag¢des das Figs. 16 a 25 com a configuragdo das Figs. 14

a 15b dispondo-se o monitor simplesmente abaixo da placa da onda

de flexao. Ehtretanto, nota-se aqui que também deve ser possivel

gerar ondas de flexdo em uma placa de vidro que, de acordo com a

configuragdo das Figs. 6a e 6b, compreende furos para as~valvulas

|
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de_ar, nas gquais,—neste -caso—e—deste—modo,—as—configuracdes—das
Figs. 2 a -8 também podem ser combinadas com estas das Figs. 14 a
15b, ou seja, possivelmente com uma combinagdo simultéanea das
configuragdes das Figs. 16 a 20.

Em outras palavras, as configuracgdes acima
mencionadas permitem gue um Jjogo de computador mova uma pega
passiva do jogo em um tabuleiro de jogo de maneira controlada e
“livre” com referéncia & posicdo e a orientagdo da pega do jogo.
Ainda é possivel exercer uma forga especificamente nesta figura na
qual posicdo, direcdo e forgca desta forgca de movimento sé&o
controlaveis dentro de certos limites do plano de jogo. Até mesmo

a rotagdo das pecgas do jogo no lugar & possivel. Para este efeito,
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dois vetores de forga sdo aplicados & pega que contém componentes
opostos no plano de jogo e afeta pontos diferentes da figura, como
foi o caso nas Figs. 4b e 6b e 12b e 13b. Se n pecgas devem ser
movidas simultaneamente n vezes, muitos vetores de forca devem ser
controlados, o que, entretanto, ndo é um problema.

Possivelmente, as pecas do jogo tém
caracteristicas de desvio, por exemplo, seu atrito no tabuleiro de
jogo, seu peso, etc. Isso ndo & problema, entretanto, uma vez que
o meio de controle percebe um mecanismo de retorno que considera,
respectivamente, a posigdo e a orientagdo atuails das pegas do jogo
e se necessario retorna isso para o jogo de computador.

As configuragdes acima, assim, satisfazem as

necessidades de dispositivos de Jjogo para que uma guantidade

frequentemente grande de vetores de forgca seja necessdria e seja

livremente controlavel em relacdo a sua posigdo, sua direcdo e sua

~“forgca. As configuracgdes acima usam o fato de que o controle-—dessas:
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variaveis—ndo—deve —ser—de——resolucido—Ffina—aleatdria: Pelo
contrario, os estagios de quantizagfdo sdo possiveis e dependem das
caracteristicas das pegcas do Jjogo usadas, por exemplo, seu
tamanho. Por exemplo, se o didmetro da menor pe¢a usada é 10 mm,
ela serd suficiente para ser capaz de controlar a posigdo do vetor
de forca, por exemplo, com uma resolugdo de um/quarto desse
didmetro, ou seja, por exemplo 2.5 mm. Os valores exatos dependem
da respectiva implementacéao.

A forgca do vetor de forga gque atua nas pecas
também pode ser determinada pelo meio de controle. A partir de um
meio de determinacdo da posigdo, um circuito fechado resulta da

posicdo variavelmente controlavel, ou da velocidade do objeto, ou
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da peca do jogo e da diregdo de regulacdo variavel e da forga do
“vetor de forgca”. O meio de controle pode perceber um regulador
PID, de modo que a forg¢a do vetor de forga possa ser adaptada, de
modo que um movimento tdo estavel quanto possivel seja alcangado
e, simultaneamente, efeitos colaterais em pecgas do Jjogo sejam
impedidos ou minimizados. Por exemplo, o meio de controle pode
aumentar o vetor de forgca de um valor minimo até um movimento da
peca do jogo desejada ocorrer e poder, entdo, manter este vetor de
forca ou mesmo reduzir o mesmo devido ao atrito estatico
cancelado. A quantizacdo da forga é, por exemplo, executada pela
conexdo de outras valvulas de ar nas configurag¢des das Figs. 2 a 8
ou mesmo através do ajuste da pressdo de ar aplicada aos valores

de ar. As ondas de flexdo também podem ser controladas com relagdo

a sua forca. Finalmente, também a corrente através das Dbobinas

magnéticas nas configurag¢des das Figs. 9a a 15b pode ser

controlada.
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Um meio de determinacdo da posicdo pode—ser—usado
para verificar as posigdes de todas as figuras que ndo devem ser
movidas e, se necessario, o meio de controle pode usar outros
vetores de forca adequados para manter estas figuras gue ndo devem
ser movidas, estaveis.

Em particular, as configuragdes acima mostram
trés possibilidades fisicas diferentes de gerar os vetores de
forca mencionados, ou seja, por um lado, por ondas de flexdo em
uma placa fina transparente, se aplicavel, por exemplo, uma placa
de plexiglas que pode estar apoiada através do plano de jogo, tal
como uma tela no caso das configuracdes das Figs. 16 a 25. Outra

possibilidade é o uso de campos magnéticos que sdo gerados por uma
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matriz controldvel de eletroimds abaixo da tela gue serve como ©

plano de jogo. Finalmente, © ar comprimido também & usado e escapa

através de valvulas controlaveis, por exemplo, na placa fina

transparente acima do plano de jogo especificamente nas posicgdes

onde a peca do Jjogo ¢é posicionada. Além disso, outras

configuracdes foram descritas e, de certo modo, wusaram as

possibilidades fisicas descritas acima.

Dependendo das condig¢des dadas, por exemplo, o

tipo, a forma e o tamanho das pecas do jogo a serem movidas, pode

ser vantajoso usar uma ou também varias das forgas ou fontes de

energia acima mencionadas, ou seja, ondas de flex&o, campos

magnéticos ou ar comprimido para implementacdo, como foi indicado

acima. Assim, por exemplo, por ar comprimido, o atrito abaixo da

pe¢ca ou uma Area parcial do plano de jogo pode ser especificamente

reduzido, ou seja, pelo efeito resultante do colchdo de ar, para

entdo mover o mesmo através de um campo magnético no qual também a
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Fig. 26c é direcionada para esta combinacio.

As configuragdes acima podem, assim, ser usadas

sem outros argumentos no campo de jogos, em particular no campo de

jogos de tabuleiro. Em particular, elas podem ser usadas em jogos

de computador gque permitem gque um jogo de computador mova

eficientemente e automaticamente pegas do jogo fisicas em um

tabuleiro de jogo, ou seja, sem a interacdo de uma pessoa.

Como ilustrado, as configuracdes acima sao

capazes de serem combinadas com uma tela como um tabuleiro de
jogo, na qual o computador pode automaticamente detectar a posigdo

das pecas do jogo mesmo gque utilize a tela, como foi descrito

acima.
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As configuracdes acima também resolvem o problema
frequentemente relacionado a Jjogos, ou seja, dJue varias pecas do
jogo devem ser movidas simultaneamente. Aqui, as configuracgdes
acima mencionadas necessitam de guase nenhuma ou nenhuma parte
movel.

Com relagdo as configuracbdes das Figs. 14 a 15b,
nota-se novamente que, para uma placa, a placa fina ©pode
preferencialmente ser usada. Como os pontos de superficie da placa
se movem em uma curva eliptica na qual o movimento vai, em uma
direcdo, ao pico de onda e, na outra direcdo, & calha da onda, é
possivel, através dos pontos de onda de superficie no pico de
onda, localizar o objeto a ser transportado, ou seja, pelo fato
que o objeto é, por exemplo, uma peca do jogo que estd em contato
principalmente com pontos do pico de Sﬁgggréué<'e2périmenianl uma
forca de atrito em uma direcdo na qual os pontos de superficie do
pico de onda se movem. S

O meio de contrele pode agora controlar a onda
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formada na placa’ com suficiente exatiddo, de modo que abaixo de
cada pega do jogo a ser movida, os picos de onda com amplitude
suficiente e direcdo adequada “passom”, ou abaixo das pecgas gque
nao sdo movidas, possiveis picos de onda permanecem
suficientemente pequenos. Com isso, o meio de controle pode mover
especificamente os objetos desejados ou por o©0s mesSmos em uma
posigdo desejada. Para a rotagdo de um objeto ou de uma pega do
jogo, o meio de controle pode, por exemplo, gerar trens de ondas
opostos nas bordas opostas da superficie de apoio do objeto, o que
gera forgas nessas bordas opostas em diregSes opostas ou as

engata. O meio de controle pode, a este respeito, usar a sintese
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de campo de onda para gerar um campo de onda gquase aleatdrio. Tal
sintese de campo de onda é suficientemente conhecida do campo da
acustica. Assim, como J& descrito acima com referéncia as Fig. 18a
e 18b, a superficie de transporte pode estar cercada por um grande
namero de meios de geragdo de ondas de flexdo, tal como os
piezoelementos, no qual cada um deles prové uma frente de onda ou
uma onda elementar que se sobrepde ao campo de onda desejado, de
acordo com o principio de Huygens.

Pode ser vantajoso quando um meio de geracgdo de
ondas de flexdo ndo excede uma certa distdncia minima entre elas.
Essa distadncia minima pode depender da frequéncia com que um meio
de geragdo de ondas de flexd3o gera as ondas de flexdo. O meio de

controle 18 pode, assim, considerar o fato de que o principio da

sintese de campo de onda também funciona em corpos sélidos e em

escala ultra-sbénica. As ondas de flexdo podem, por exemplo,

compreender .comprimentos de onda -menores gque as dimensdes—das——— -

pecas._do jogo_ou-o objeto_a ser transportado. Por exemplo, fontes
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de som, como os piezoelementos acima mencionados, geram o campo de
onda adequado com trens de ondas de frequéncia suficientemente
alta na placa fina, na qual as fontes de som sdc dispostas, por
exemplo, ao longo da borda da placa em uma distancia adequadamente
pequena entre elas. Como explicado acima, a placa pode ser
terminada, preferencialmente, com uma impedancia acUstica
caracteristica para limitar reflexos indesejados na borda.
Dependendo da aplicacdo, menos meios de geragdo de ondas de flexao
com uma distdncia maior entre eles também pode ser suficiente. Em
outras palavras, dependendo da aplicacdo, um campo de onda também

pode ser suficiente, sendo gerado com um numero reduzido de ondas
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elementares ou com menos meio de geragdo de ondas de flexado.

A Fig. 26c também mostrou que é possivel, abaixo
de um monitor ou de um monitor de tela fina e plana como um plano
de Jjogo, prover uma matriz de pequenas bobinas controlaveis de
forma individual cujo alinhamento é vertical ao plano de 3jogo.
Assim, com um controle adequado dessas bobinas magnéticas, um
campo magnético controlavel pode ser gerado no plano do plano de
jogo. O ultimo pode ser usado “quase-estaticamente” ou, de acordo
com ©o0s principios do motor linear, também para mover as pecgas do
jogo, no qual o Ultimo tinha uma configurag¢do para isso na Fig.
10c. A pecga do jogo da Fig. 26b pode, por exemplo, ser usada, a
este respeito, se compreender um elemento magneticamente atraente

ou repelente, de acordo com uma das Figs. 10a a 10c.

Com a solugdo guase-estatica nas pegas do jogo,

por exemplo, pequenos imds permanentes sdo localizados e as

bobinas magnéticas abaixo -do- tabuleiro—de Jjogo -sdo- usadas
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simplesmente—para—exercer—forgcas—de tracio ou cisalhamento nesses

imds permanentes. Isso resulta nos vetores de forga desejados -e,
com um rastreamento suficientemente fino das bobinas magnéticas e
um controle adequado das bobinas, em conexdo com o descrito acima,
elas retornam por um meio de determinacdo da posicdo, e o
movimento desejado das pegas pode ser alcancado. Se dois ou mais
imds permanentes sdo acomodados na peca do jogo entdo, como foi
ilustrado acima com referéncia as Fig. 12a a 13b, um pode ser
provido em um lado e um no lado oposto do piso de jogo onde a pega
pode ser facilmente girada ou virada quando, em ambos os lados, 0s
campos magnéticos puxam ou empurram na diregdo correspondente. Com

a montagem adequada da peg¢a do jogo, os efeitos de cisalhamento
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podem também ser usados, por exemplo, para reduzir o peso da pecga
que pesa no apoio ou base e para, assim, facilitar o deslocamento
ou o empurrao da pe¢a por um imd anexado abaixo do centro de
gravidade da peca.

Com a solucdo do motor linear, de acordo com a
Fig. 10c, pequenas bobinas magnéticas sdo localizadas nas pe¢as do
jogo e servem como “bobinas do rotor”, nas gquais a corrente pode
ser induzida por mudan¢as no campo magnético. As Dbobinas
magnéticas abaixo do tabuleiro de jogo sdo as bobinas de campo ou
bobinas de excitacdo que geram o movimento do campo magnético e
exercem uma forga nas bobinas do rotor. Com a implementacio
adequada das bobinas de excitagdo, por exemplo, a disténcia

adequada aos enrolamentos do rotor e a “resolucdo” da matriz da

bobina de excitacdo e as forcas nas bobinas individuais do rotor
podem estar diretamente desacopladas umas das outras o suficiente
para executar os movimentos individuais desejados_—_das_ pecas do

jogo. Outra possibilidade de implementacdo & fazer as bobinas do
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rotor 110 nas peg¢as do jogo “comutdveis” e, assim, fazer as
bobinas do rotor ativaveis de forma individual, por, por exemplo,
um comutador ou uma resisténcia controlavel que é conectada no
ramo paralelo a bobina real 110. O campo magnético gue se move
pode entdo ser malis espagoso, o dque possivelmente facilita a
configuracdo da matriz de excitacgdo ou a matriz da bobina de campo
magnético. Por esta selegcdo de bobinas do rotor desejadas, as
pecas desejadas podem ser movidas e giradas.

As pecas do jogo ou o objeto a ser movido pode
possivelmente ser instruido individualmente da parte exterior, por

exemplo, pelo meio de controle, para abrir ou fechar os elementos
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de ligacdo correspondentes ou as bobinas do rotor.

As configuracdes acima das Figs. 2. a 8 foram
direcionadas a um principio segundo o qual um objeto “paira” em um
colchdo de ar. O ar para o colchdo de ar vem de muitos furos finos

5 ou bocais de ar de uma placa de base, por exemplo. Como descrito
acima, isso pode ser implementado como uma placa transparente que
é disposta acima de um tabuleiro de jogo, por exemplo, um monitor.
Na placa, assim, o objeto desejado como, por exemplo, uma peca do
jogo pode pairar. O colchdo de ar abaixo da pega do jogo cancela o

10 atrito entre a peca e o solo ou placa de piso, de modo que ela
pode facilmente ser movida em uma direcgdo.

Como descrito acima, é possivel combinar o efeito

do coléhao de ar -por redugdo de atrito em conexdo com as outras

possibilidades fisicas de movimento ou forgas descritas péra
15 movimento. Entretanto, também ¢é possivel gerar as forcas de
———————— movimento com ajuda de bocais de éfrﬂarﬁlaca de terra se Os mesmos -
’ puderem ser abertos e fechados individualmente, e se& 05 Tados
inferiores das pecas do Jjogo forem édéquadameﬁte fofmados, como
descrito acima com referéncia as Figs. 2 a 8.
20 Deve—-se notar, com respeito a placa transparente
. mencionada acima varias vezes com as valvulas de ar
individualmente controladas, que a mesma pode ter uma placa fina
de pléastico eletricamente ndo condutora. Para a fabricacdo das
vidlvulas de ar controladas individualmente, por exemplo, com um
25 laser, fendas curtos muito finos sdo cortados na placa de plastico
ndo condutor gque pode servir como valvula. Por meio de forgas

eletrostaticas, estes fendas podem ser abertos ou fechados. A este

respeito, os fendas, como descritos acima, podem ser revestidos
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com um material condutor transparente e, posteriormente, podem ser

providos com uma camada de cobertura ndo condutora transparente.

Os lados dos fendas, assim, formam virtualmente um “capacitor de
P

placa”. Em outras etapas, na parte superior e no lado inferior da

placa de terra de material transparente adequado, uma matriz de

tragos condutores e transistores pode ser aplicada, de modo gque

cada um dos lados dos fendas pode ser enderecado e carregado

individualmente.
Se os lados dos fendas sado providos com carga de

mesma polaridade, eles repelem e mantém a valvula de ar aberta, ao

passo que quando sdo providos com carga de polaridade diferente,

atraem e mantém a valvula fechada, tal como foi descrito acima. Se

aplicével, € vantajoso "quando. a placa, a este respeito, compreende

flexibilidade suficiente.

De acordo com uma configuragdo alternativa, duas

——————————laminas que estdo uma sobra a outra sdo usadas para formar- as
ue estdo uma sobra -

20

25

valvulas eletrostaticas.

A placa de terra das peg¢as do jbgd pode ser

implementada para que, por meio das valvulas de ar controléaveis,

as forcas de movimento adeguadas possam ser exercidas sobre as

figuras que movem a mesma lateralmente. Um projeto possivel ¢&,

como descrito acima, que a placa de terra da peca seja dividida em

dreas distintas que sdo separadas umas das outras por peqguenas

bordas. Através das valvulas de ar, os elementos podem ser

providos com ar separadamente.

No centro da figura, um elemento

pode ser anexado, cuja borda estd fechada e forma um colchdo de ar

de transporte. Em torno desses elementos, outros elementos podem

ser dispostos, cujas bordas ndo estdo completamente fechadas. Um
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“bocal de impulso”

forma,

o elemento for provido com ar.

resulta da abertura da borda e,
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pode gerar um impulso ao longo da ou transversal a peca,

novamente feita a descricdo das Figs.

pega,

colchdo de ar de transporte e,

atrito,

segundo

assim,

3,

A este respeito,

a referéncia

4a e 4b.

Para mover

o elemento central pode ser provido com ar para ativar

dependendo da

se

[0

O

alcancar uma reducdo de

e um ou Varios outros elementos podem ser providos com ar,

os

quais

determinada

gerado.

necessario,

direcéao

uma

ou um determinado movimento

Devido

portanto,

forcga

as

de

configuragdes

movimento

desejada

de

anteriores,

em

rotacgao

ndo

uma

é

é

usar um brag¢o robd para mover objetos em uma

- superfi¢ie. Os elementos de movimento ativos nas pecgas do jogo ndo

. sdo necessarios. Os vetores de forgca sdo gerados sem partes

15 méveis, exceto nas configuragdes acima para valvulas de

—_________ _eletrostaticas ou piezoelementos para a geragdo de
zgtrostaticas ou Ppi€:

-
-

flexdo. VArias pecgas podem ser giradas ou movidas simultaneamente

&

pelas configurag¢des acima. A geragdo do vetor de forga pode”

ocorrer exclusivamente “da parte de baixo”. O espago acima, o

20 plano de jogo, ou a superficie de transporte acima pode, portanto,

ser mantida limpa. Em particular, as configuragdes acima permitem

uma interface de 3jogo de tabuleiro “tocavel” para um jogo de

computador. O computador pode detectar os movimentos de uma pessoa

e pode executar seus movimentos ou os movimentos da pessoca em

25 outros 1lugares diretamente com as pegas do Jjogo fisicas. Uma

disposigdo de Jjogo ¢é adequada para “gquaisquer” Jjogos usando um

planoc de jogo e as pegas do jogo.

Deve-se notar, em relagdo as valvulas de ar
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controlaveis individualmente mencionadas acima, gque o material
utilizado, por exemplo, o silicio, deve ter uma flexibilidade
vantajosamente suficiente para abrir e fechar de forma eficiente o
intervalo de ar. Como mencionado acima, uma forga eletrostatica
pode ser utilizada como forca exercida, devido aos campos
elétricos. Assim, as placas do capacitor resultantes podem ser
formadas de forma transparente. Dependendo da aplicagdo, pode ser
suficiente fazer apenas um eletrodo ou uma placa das placas do
capacitor de <cada valvula controlavel individualmente se, por
exemplo, uma zona cCOm uma carga permanente na Aarea ou em um lado
da fenda da valvula de ar controlavel individualmente for
introduzida como outra placa das placas do capacitor ou como outro

eletrodo. Como j& mencionado acima, as valvulas de ar de silicio

podem ser seladas >énliumé chapa de apoio estavel, por exemplo,
feita de vidro, que tem furos do tamanho das valvulas. O indice de

refracdo das wvalvulas de silicio ‘e do vidro pode ser sélecionado

de modo dque seja idéntico,—por—exemplo;—a 1,43+ Pode, portanto,

20

25

ser garantido que n&o ha& pontos de descontinuidade nas transigdes
da placa de vidro para as valvulas de silicio, de modo que a
transparéncia ndo é interferida.

Com relacdo & configuracdo de acordo com as Figs.
14 a 15b, deve-se notar que, para um efeito de movimento, a
geragdo de uma onda estacionaria também pode ser usada. O meio de
controle pode controlar o meio de movimento 16 para gque, com uma
forma adequada da parte inferior do objeto ou da pegca do jogo a
ser movida, o objeto ou a pega do Jjogo seja posicionado nas
“calhas” da onda estaciondria. Se a onda estacionaria ¢, entéo,

movida lentamente, por exemplo, por um ajuste lento da fase de uma
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geracdo dos trens de onda geradora, a pec¢a do jogo é levada pelos
picos de onda. Se zonas separadas com formas correspondentes estédo
localizadas na pega do jogo, a pe¢a também pode ser girada por
duas ondas estaciondrias diferentes.

Dependendo das circunsténcias, os métodos
descritos acima podem ser implementados em hardware ou software,
por exemplo, métodos para a localizacdo e a identificacdo de
objetos em um monitor ou métodos para mover objetos em uma
superficie. A implementac¢do pode estar em um meio de armazenamento
digital, em particular um disquete, um CD ou um DVD com sinais de
controle eletronicamente legiveis, dque podem cooperar com um

sistema de computador programavel para que o respectivo método

seja executado. Em geral, a invencdo, portanto, também consiste em

“um produto de stt&ére, ou um produto de computador, ou um produto

de programa, com um cbédigo de programa armazenado em um

transportador legivel por maquina, = para éxecutar o Eéiaaé
inventivo quando o _produto—de —softwareé for executado em um
computador ou em um processador. Em outras palaéras, a iﬁvengéo
pode, assim, ser percebida como um programa de computador, ou um
programa de software, ou um programa com um cbédigo de programa,
para executar o método gquando o programa for executado em um
processador. O processador pode aqui ser formado por um
computador, um cartdo com chip, um jogo de computador ou outro

circuito integrado.
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REIVINDICAGCOES

1. TRANSPORTE DE UM OBJETO ATRAVES DE UMA
SUPERFICIE, caracterizado por compreender:

um nivel inferior (30); e

uma pluralidade de reentréncias (321-2) no nivel
inferior, nas quais pelo menos uma das reentréncias
predeterminadas (322-9) é adjacente a uma parede lateral do
objeto, e uma abertura (402-9) é formada na parede lateral (38),
através da qual o ar do colchdao de ar pode escapar lateralmente de
pelo menos uma reentrdncia predeterminada.

2. Objeto, de acordo com a reivindicagao 1,
caracterizado por ter um meio controlavel (842-%9) para abertura e
fechamento sedeixarivo da abertura (402-9).

3. Objeto, de acordo com a reivindicagao 2,
caracterizado por o meio controldvel (842-9) para abertura e
fechamento sedeixarivo € externamente controldvel por meio sem
fio.

4. Objeto, de acordo com qualquer uma das
reivindicag¢des anteriores, caracterizado por uma pluralidade (322-
9) de reentréincias predeterminadas ser adjacente a parede lateral
(38) do objeto e, na parede lateral, uma pluralidade de aberturas
(402-9) é formada, através das quais o ar do colchao de ar pode
escapar lateralmente da pluralidade de reentréncias
predeterminadas, por exemplo, em direcgdes diferentes, de modo que
o0 objeto seja rotativo em torno de um eixo perpendicular ao nivel
inferior e/ou translacionalmente mével de forma lateral por meio
de escape de ar através de uma ou varias da pluralidade de

aberturas (402-9).
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5. Objeto, de acordo com qualquer uma das
reivindicag¢des anteriores, caracterizado por ser implementado como
uma pega de jogo para um jogo de tabuleiro.

6. Objeto, de acordo com qualquer uma das
reivindicag¢des anteriores, caracterizado por compreender ainda um
sensor o6ptico (628) acomodado no ou perto do objeto para
digitalizacgao ¢dptica de uma superficie de apoio sobre a gqual o
nivel inferior do objeto é apoiado, e para transmissdo sem fio de
um resultado de digitalizagdo ao exterior.

7. Objeto, de acordo com a reivindicagédo 6,
caracterizado por ser ainda implementado para identificacgdo sem
fio com o exterior.

8. Sistema para transporte de um objeto (10) em
um colchdo de ar, compreendendo:

uma pluralidade de bocais (20) sobre uma
superficie plana (12) que sdo controldveis separadamente, a fim de
deixar o ar comprimido fluir para fora, o que forma um colchdo de
ar (80) entre o objeto e a superficie plana;

um meio (14) para determinar uma posigdo do
objeto em uma superficie plana; e

um meio (18) de controle os bocais dependendo da
posicdo predeterminada;

caracterizado por o objeto (10) compreender um
nivel inferior (30) e uma pluralidade de reentrédncias (321-9) no
nivel inferior (30), no qual pelo menos uma das reentrdncias
predeterminadas (322-9) é adjacente a uma parede lateral (38) do
objeto (10), e uma abertura (402-9) é formada na parede lateral,

através da qual o ar do colchdao de ar pode escapar lateralmente de

Petigéio 870190102669, de 11/10/2019, pag. 8/58



3/4

pelo menos uma reentrdncia predeterminada (322-9), e no qual o
meio (18) de controle os bocais é implementado para controlar os
bocais (20), dependendo também de um desvio entre a posicao
predeterminada do objeto e uma posicdo desejada do objeto, de modo
que o objeto se aproxime de uma posigdo desejada em uma superficie
plana.

9. Sistema, de acordo c¢com a vreivindicagdo 8,
caracterizado por uma disténcia menor média entre a pluralidade de
bocais (20) ser inferior a uma extensdo lateral de pelo menos uma
reentrancia (322-9).

10. Sistema, de acordo com a reivindicacgdo 8,
caracterizado por compreender:

uma pluralidade de bocais sobre uma superficie
plana através da qual o ar comprimido pode ser guiado;

um objeto para um transporte controldvel em um
colchdo de ar gerado pelo ar comprimido;

um meio para determinar a posigdo de um objeto em
uma superficie plana; e

um meio para controlar o meio controldvel para
fechar e abrir seletivamente a abertura, a fim de aproximar o
objeto a uma posigdo desejada em uma superficie plana.

11. Método para transportar um objeto (10) em um
colchdo de ar por meio de uma pluralidade de bocais (20) sobre uma
superficie plana (12), compreendido por serem controlados
separadamente uns dos outros, a fim de deixar o ar comprimido
fluir para fora e formar um colchdo de ar (80) entre o objeto e a
superficie plana, no qual o método compreende:

determinar a ©posigdo de um objeto em uma
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superficie plana; e

controlar 0os bocais dependendo da posicéao
predeterminada;

caracterizado por o objeto (10) compreender um
nivel inferior (30) e uma pluralidade de reentréncias (321-9) no
nivel inferior (30), na gqual pelo menos uma das reentrdncias (322-
9) predeterminadas é adjacente a uma parede lateral (38) do objeto
(10), e uma abertura (402-9) é formada na parede lateral, através
da qual o ar do colchdo de ar pode escapar lateralmente de pelo
menos uma reentrincia (322-9) predeterminada e controlar os bocais
também ¢é realizado dependendo de um desvio entre a posicgao
determinada do objeto e uma posicdo desejada do objeto, de modo
que o objeto se aproxime de uma posigdo desejada em uma superficie
plana.

12. Método para transportar um objeto (10) por
meio de um colchdo de ar gerado pelo ar comprimido e uma
pluralidade de bocais sobre uma superficie plana através da qual
ar comprimido pode ser guiado, de acordo com a reivindicacgao 11,
no gqual o método é caracterizado por:

determinar uma posicéao do objeto em uma
superficie plana; e

fechar e abrir seletivamente a abertura,
dependendo da posigdo predeterminada, a fim de aproximar o objeto

de uma posicdo desejada em uma superficie plana.
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