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1. Souhrnný přehled dosavadních prací 

 

K širšímu užití taktilních čidle a využití taktilní informace dochází v druhé polovině 

20.století. Přispělo k tomu především jejich hlubší zkoumání a snaha využít tyto nové 

poznatky v praxi.   

Pokud si myslíme, že k využití taktilních čidel dochází pouze v biomedicíně, tak jsme na 

velikém omylu. Neboť celá škála různých oborů využívá taktilní čidla a taktilní informaci 

jako hlavní zdroj informace popřípadě jako dodatečný zdroj informace.   

V následujících odstavcích je zmíněno několik různorodých příkladů, ve kterých se 

s taktilním čidlem můžeme setkat.  

  

 

1.1.  Taktilní čidla a modelování 

 

Je celá řada článků, které popisují snahu specializovaných pracovišť využít taktilní čidla 

pro 2D a 3D modelování. Výsledky jsou různorodé, ale můžeme s jistotou říci, že vedou ke 

zdárnému konci. Ve většině případů, se jedná o nějaký snímač, na který je umístěn objekt o 

neznámem tvaru. Taktilní informace charakterizuje míru zatížení.  Připojené PC a nějaký 

vizualizační software poté vykreslí 2D nebo 3D model viz. obr.1.1, obr.1.2 a obr 1.3. 

 

 

 

Obr. 1.1 3D model objektu                                    Obr. 1.2 3D model objektu 

 



 

Obr. 1.3 Zobrazení vzorku pneumatiky 

 

1.2. Taktilní čidla a biomedicína 

 

V biomedicíně je snaha využít taktilní čidla při náhradě lidského hmatu. Na základě této 

skutečnosti jsou prováděny experimenty, které nám mají popsat chování lidského hmatu viz. 

obr.1.4 až obr.1.6 a nalézt problémy, které je nutno předem vyřešit. 

 

 

Obr. 1.4 Příklad čidla pro snímání taktilní informace v prstu 

 

 

                

Obr. 1.5Zkoumání kontaktu ruky s PC myší                 Obr. 1.6 Zkoumání síly úchopu  



 

Taktilní čidla nalezla také uplatnění ve sportovním lékařství. Díky ním se dalo 

zkoumat rozložení tlaků na ploskách chodidel a jejich časový průběh, diagnostika poruch 

motoriky, ortopedických vad a mnohých onemocnění obr.1.7 až obr.1.12. Následně jsou 

využita ve fyzioterapii pro rehabilitaci, pro vývoj rehabilitačních pomůcek a protéz.  

 

 

            

Obr. 1.7 Snímač pro plošné rozložení tlaků      Obr. 1.8 Plantograf V05 

 

 
 

 

          

          Obr. 1.9 2D model plosky nohy             Obr. 1.10 2D model dlaně 

 

 

 

 

 



 

          
  

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

 

1.3. Taktilní čidla a roboti 

 

Pokud hovoříme o užití taktilních čidel v souvislosti s roboty, máme především na mysli 

určování síly úchopu, měření prokluzu. Na obr.1.14 až obr.1.16 jsou vidět některé případy 

rukou robota s čidly, které nám dávají potřebné informace o manipulaci s předměty.    

  

                      

Obr. 1.13 Čtyřprstá ruka robota   Obr. 1.14 Tříprstá ruka s předmětem 

 

 



 

Obr. 1.15 Tříprstá ruka s předmětem 

 

 

1.4. Taktilní informace jako dodatečný zdroj informace 

 

Jako dodatečný zdroj informace se využívá u lidí, u kterých došlo k nějakému postižení. 

Na obr.1.16 je zobrazeno schéma vibračního opasku pro slepé. Opasek je spojen s modulem 

GPS, kde je nastavena uživatelem adresa. Strana, na kterou se  má uživatel vydat je 

charakterizována vibracemi příslušným vibračním motorem.    

 

  



 

Obr. 1.16 Opasek s motory přenášející vibrace 

2. Shrnutí 

 

Jak je patrné, taktilní čidla mají veliké spektrum využití. Můžeme se s nimi setkat 

v biomedicíně, v technologických aplikacích popřípadě v nějakých jiných aplikací. Buď jsou 

zdrojem velice důležité informace, nebo součastně s nějakým dalším čidlem tvoří celek, který 

problém velice dobře popisuje.  

V této rešerši je popsáno pouze několik aplikací, pro představu o využití taktilních čidel.   
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