








































 

 
1: Haptestai 
 

            آزمايشگاه رباتيک                                      

م       جلسه هفت           

    هپتيک

هپتيک.1  

مقدمه ای بر هپتيک. 1.1  

و به علم . لامسه گرفته شده استبه معنی مربوط به حس  1ريشه کلمه هپتيک از کلمه ای يونانی
لمس . کاری محيط و جسم اطراف به وسيله نيروی لامسه گفته می شوددست و ستاحساس به وسيله د
همچنين . يا دست و يا ترکيبی از هر دو صورت پذيرد جسم می تواند به وسيله ماشين کردن محيط و يا

                                                                       .جسم يا محيط می تواند حقيقی يا مجازی باشند

 

I.II.         Haptic Information 2.1 .    اطلاعات هپتيکی                                                     

a. Tactile (Cutaneous) Information  
 Spatial Tactile Information 
 Temporal Tactile Information 

b. Kinesthetic (Proprioceptive) Information 
c. Haptic Information (= Tactile + Kinesthetic Information) 

 

 3.1.تاريخچه کوتاهی از هپتيک                                    

.استفاده قرار گرفتبرای اولين بار در روانشناسی مورد " هپتيک" عبارت :  اوايل قرن بيستم   

فيدبک نيرو درعمليات از راه دور در رباتيک : 1980 -1950  

اختراع دستگاه فانتوم : پيشرفت غيرمنتظره در هپتيک : 1995- 1990  

شاخه ی فعال تحقيق جهانی در زمينه های مختلفی همچون نوع ادراک، وسايل و طراحی : تا حال - 1995
. الگوريتم های مختلف  

 

 



 

کاربردهای هپتيک. 4.1  

واقعيت مجازی) الف   

واقعيت افزايش يافته                  

آموزش مجازی                  

عمليات از راه دور) ب   

محيط های خطرناک                  

محيط های غير قابل دسترس                  

جراحی از راه دور                  

نمايش اطلاعات) ج   

افزايش پهنای انتقال اطلاعات                  

  اشباع شدهمحيطهای حساس                 

              

 

  شاخه ی فعال تحقيق ميان رشته ای هپتيک:  .5.1

 

 



 

تجهيزات هپتيکی . 6.1  

 

 

 

 

 

2. PHANTOM® Omni™ Haptic Device مشخصات دستگاه هپتيک فانتوم امنی                  . 2  

Force feedback workspace ~6.4 W x 4.8 H x 2.8 D in. 
> 160 W x 120 H x 70 D mm.

Footprint (Physical area 
device base occupies on desk) 

6 5/8 W x 8 D in. 
~168 W x 203 D mm. 

Weight (device only) 3 lbs. 15 oz.
Range of motion Hand movement pivoting at wrist 



 

Nominal position resolution > 450 dpi. 
~ 0.055 mm.

Backdrive friction   <1 oz (0.26 N) 
Maximum exertable force 
at nominal (orthogonal arms)position 0.75 lbf. (3.3 N) 

Continuous exertable force (24   hrs.) > 0.2 lbf. (0.88 N) 

Stiffness 
X axis > 7.3 lbs. / in. (1.26 N / mm.) 
Y axis > 13.4 lbs. / in. (2.31 N / mm.) 
Z axis > 5.9 lbs. / in. (1.02 N / mm.) 

Inertia (apparent mass at tip) ~0.101 lbm. (45 g) 
Force feedback x, y, z

Position sensing  [Stylus gimbal] x, y, z (digital encoders) 
[Pitch, roll, yaw (± 5% linearity   potentiometers) 

Interface IEEE-1394 FireWire® port
Supported platforms Intel-based PCs 

OpenHaptics™ toolkit compatibility Yes

Applications Selected Types of Haptic Research, 
FreeForm®  Modeling™ system, ClayTools™ system 

 

.به آدرس مشخص شده در زير برويد و با اجرای برنامه نيرو ها را حس کنيد. 3  

Found in Desktop->CEDRA->Haptic. Run the program and see force effects on your hands. 

 

. از مدرس خود بخواهيد تا فيلم های آموزشی و کاربردی هپتيک را برايتان نمايش دهد. 4   

 

 

 

 

 



 

 

ClayTools   5      نرم افزار.  

 

 

پروژه. 6  


