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Interaktion im Alltag

| — ‘ Bis vor einigen Jahren konnte sich

niemand vorstellen, sein Mobil-
telefon durch Einsatz von Touchgesten
ZU steuern.

= |

Mittlerweile haben wir diese Form
der haptischen Interaktion in
unseren Alltag integriert.

Und jetzt: 3D Touch?

p. Technologie & Aufbau

Touch Oberflache

Aktuator Platte
GND Flache

Federelemente

Aktuator Platte Dielektrikum
Hochspannung

Basierend auf der elektrostatischen Technologie bieten wir
Losungen, bei denen das Erfuhlen von Bedienelementen noch
vor deren Auslosung moglich ist.

Y tibauvarianten

Variante 1: Haptik Integration zwischen Touch & Display
Cover Glas

Touch Screen
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LCD Module

Variante 2: Haptik Integration hinter dem Display

Cover Glas

Touch Screen

LCD Module
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Thenezit.Revolution in HMI Design! "
Y oftmessung

Der Haptikcontroller kann die Distanz zwischen den Aktuator-
platten messen und erzeugt einen proportionalen Wert (Z-Achse)
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Force Sensing bestimmt das Auslosemoment entlang der Kurve.
Das ergibt verschiedene Kraft Punkte fur die Auslosebetatigunag.
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Keine ungewollte Auslosung im Vergleich zu herkommli-
chen kapazitiven Technologien.

Durch die Kraftmessung (Force
Sensing) unterscheidet die Steuerung
zwischen kontrollierten und unge-
wollten Auslosungen.

Touch-
Touchsensor Controller

Application

Software

Actuator/
Force Sense

Kontrolle folgender Parameter:
* Flankensteile * Verweildauer
o Haptischer Hub o Kraftmessung

5 Blockschaltbild
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value added company

6 Anpassbare Kraft-Weg Profile
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Dies sind nureinige Beipsiele verschiedener Kraft-Weg Diagram-
me. Durch anpassen an unterschiedliche Applikationen lassen
sich die Profile von ,weich” bis ,hart & knackig” gestalten.
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Blinde Bedienbarkeit:

1 Die Kombination aus

=B  aw = oKraftmessung

. % o Verfahrenswegsteuerung
= o Profile fur unterschiedliche == einfache Integration

v | Bedienelemente & Energieeffizienz
== ermoglicht,blinde Bedienbarkeit” geringe Reaktionszeit

Y Zusammenfassung

g | » Feedback Uber die Z-Achse

— FEEDBAC-/ * Kontrolle der Verfahrenswege
' 8l . emdl Kontrolle der Druckkrafte
AT » Unterschiedliches Feedback

Weitere Vorteile:

£.. Skalierbarkeit
¥ geringe Bauhohe

o flr Funktionselemente
» Blinde Bedienung sowie
Bedienung fir Blinde

fuhlen - erkennen - auslosen



