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1. Souhrnny prehled dosavadnich praci

K SirSimu uziti taktilnich ¢idle a vyuziti taktilni informace dochazi v druhé poloving
20.stoleti. Prispélo k tomu predev§im jejich hlubsi zkoumani a snaha vyuzit tyto nové
poznatky v praxi.

Pokud si myslime, ze k vyuziti taktilnich ¢idel dochazi pouze v biomedicing, tak jsme na
velikém omylu. Nebot™ celd $kala rGznych oborG vyuziva taktilni ¢idla a taktilni informaci
jako hlavni zdroj informace poptipad¢ jako dodate¢ny zdroj informace.

V nasledujicich odstavcich je zminéno nékolik rtznorodych priikladt, ve kterych se

s taktilnim ¢idlem muzeme setkat.

1.1. Taktilni ¢idla a modelovani

Je celd tada c¢lankt, které popisuji snahu specializovanych pracovist’ vyuzit taktilni ¢idla
pro 2D a 3D modelovani. Vysledky jsou rtiznorodé¢, ale miizeme s jistotou fici, Ze vedou ke
zdarnému konci. Ve vétSing pripadu, se jednd o néjaky snimac, na ktery je umistén objekt o
neznamem tvaru. Taktilni informace charakterizuje miru zatizeni. Pfipojené PC a né&jaky

vizualiza¢ni software poté vykresli 2D nebo 3D model viz. obr.1.1, obr.1.2 a obr 1.3.
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Obr. 1.1 3D model objektu Obr. 1.2 3D model objektu




Obr. 1.3 Zobrazeni vzorku pneumatiky

1.2.Taktilni ¢idla a biomedicina

V biomediciné je snaha vyuzit taktilni ¢idla pii ndhrad¢ lidského hmatu. Na zakladé této
skuteCnosti jsou provadény experimenty, které ndm maji popsat chovani lidského hmatu viz.

obr.1.4 az obr.1.6 a nalézt problémy, které je nutno pfedem vyfesit.

Obr. 1.5Zkoumani kontaktu ruky s PC mysi Obr. 1.6 Zkoumani sily ichopu



Taktilni ¢idla nalezla také uplatnéni ve sportovnim lékafstvi. Diky nim se dalo
zkoumat rozlozeni tlakti na ploskdch chodidel a jejich casovy prubéh, diagnostika poruch
motoriky, ortopedickych vad a mnohych onemocnéni obr.1.7 az obr.1.12. Nasledné jsou

vyuzita ve fyzioterapii pro rehabilitaci, pro vyvoj rehabilitacnich pomticek a protéz.
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Obr. 1.7 Snima¢ pro plo$né rozloZeni tlaki Obr. 1.8 Plantograf V05

Obr. 1.9 2D model plosky nohy Obr. 1.10 2D model dlané
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Obr. 1.11 3D model plosky nohy Plantograf V05 Obr. 1.12 2D model plosky nohy Plantograf V05

1.3.Taktilni ¢idla a roboti

Pokud hovotime o uziti taktilnich ¢idel v souvislosti s roboty, mame predevsim na mysli
urcovani sily uchopu, méteni prokluzu. Na obr.1.14 az obr.1.16 jsou vidét nékteré pripady

rukou robota s ¢idly, které ndm davaji potfebné informace o manipulaci s predméty.

Obr. 1.13 Cty¥prsta ruka robota Obr. 1.14 T¥iprsta ruka s predmétem



Obr. 1.15 Ttiprsta ruka s predmétem

1.4.Taktilni informace jako dodate¢ny zdroj informace

Jako dodate¢ny zdroj informace se vyuziva u lidi, u kterych doslo k néjakému postizeni.
Na obr.1.16 je zobrazeno schéma vibra¢niho opasku pro slepé. Opasek je spojen s modulem
GPS, kde je nastavena uzivatelem adresa. Strana, na kterou se ma uzivatel vydat je

charakterizovana vibracemi piisluSnym vibraénim motorem.



Obr. 1.16 Opasek s motory pi‘enasejici vibrace

2. Shrnuti

Jak je patrné, taktilni ¢idla maji veliké spektrum vyuziti. MiZeme se snimi setkat
v biomedicing, v technologickych aplikacich popiipad¢ v n&jakych jinych aplikaci. Bud’ jsou
zdrojem velice dulezité informace, nebo soucastné s né¢jakym dalsim ¢idlem tvoii celek, ktery
problém velice dobie popisuje.

V této resersi je popsano pouze nekolik aplikaci, pro pfedstavu o vyuziti taktilnich ¢idel.
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