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Okrem často pozívaných zmyslov (sluch, zrak) na rozhraní človek stroj sa pokrokom technológie začínajú objavovať aj zvyšne zmysly. Tým bude venovaná tato stať, teda čuch 
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Zaviedol sa novy pojem “Mulsemedia”, ktorý ma zastrešit- rozšíriť rozhranie človek stroj aj o tieto “nove” zmysly
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Ako prvý z “dodatočných” zmyslov rozoberieme chuť.  To ako je chuť vnímaná, ako ju delíme, a to aké mame o nej základne vedom
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Hľadiska samotného rozhrania a technológii môžeme pozorovať -konštatovať nasledovne skutočnosti.
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Velmi významným a jedným z najstarších zmyslov je čuch. V súčasnosti ma asi najväčšie praktické použitie spomedzi týchto 



10



11



12

V praxi už existujú viaceré zariadenia ci už na vstupe alebo výstupe, ktoré využívajú pravé čuch. Asi najpoužívanejšie sú det
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Posledným ale nie menej významným zmyslom je hmat. Opäť sú tu najskôr spomenuté základne biologičke menej ci viac známe základne poznatky o ňom, čo je doležíte
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Čo sa týka zariadení a konceptov existuje viacero ich delení a to tak pre vstupne ako aj výstupne rozhrania využívajúce hmat.
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CONTROL

Based on the control principle, haptic devices can be classified into 
impedance display and admittance display. Impedance display realizes 
the effect of force feedback by measuring the motion of the operator 
and applying the feedback force to the operator. Admittance display 
realizes the effect of force feedback by measuring the active force 
applied by operator to the devices and controlling the motion of the 
force feedback device.
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KINEMATICS

-The characteristics of serial structure mechanism are as follows: simple 
topological structure, easy to provide large workspace, the large rotation 
angle for the end-link, flexible operation, relatively easy to solve the 
forward kinematics and the inverse driving force/moment solution. 
However, this kind of mechanism has the following disadvantages: the 
mechanical stiffness is relatively small; the error of the end-effector is 
large because the error from each joint may be accumulated; most of 
the driving motors and transmission links are mounted on the moving 
arms, which increases the inertia of the system and leads to the poor 
dynamic performance.

-The parallel structure mechanism offers potential advantages compared 
with the serial mechanism, with multi-branch form, high overall stiffness, 
strong payload capacity. While the errors of each joint will accumulate to 
the end-effector in serial mechanism, in contrast, there is no error 
accumulation or amplification in parallel mechanism, and the error of 
the end-effector is relatively small. Similarly, the driving motors in the 
parallel mechanism are usually mounted on the frame, which lead to a 
small inertia, small dynamical load and fast dynamic performance. 
However, the available workspace of the parallel mechanism is small and 
the rotation range of the end-effector (movable platform) is limited 
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under the same structure size. The solving process of the forward 
kinematics solution and the inverse driving force/moment solution are 
relatively complex and difficult.

-Hybrid structure mechanism combines the advantages of the serial and 
parallel mechanisms, which increases the system stiffness and reduce the 
error of the end-effector under the premise of simplifying the forward 
kinematics solution and the inverse driving force/moment solution. But 
the torque feedback on the rotation axis of the end-effector is not easy 
to be realized for the 6-DoF mechanism.
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Tieto hapticke rozhrania sa v súčasnosti používajú najmä v nasledovných 
oblastiach. Ďalej je navyše uvedene aj jedno praktické zariadenie so 
svojimi základnými vlastnosťami.
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Ine oblasti pripadne kombinácie vnemov ktoré sa ešte zvyknú vytvárať v rôznych zariadeniach a sprostredkovať nám tak rôzne ko


