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PHANTOM OMNI HAPTIC BUNDLE

MARKA/MODEL

Sensable/Phantom

GENEL BILGI

Haptic cihazlar1 teleoperasyon amaciyla ameliyat robotlari, bomba imha robotlar1 ve uzay
istasyonlarinda robotlarin uzaktan kontrolii gibi kuvvet geri bildiriminin 6énemli oldugu
alanlarda kullanilmaktadir. Bu dokunsal cihaz birgok farkli noktadan bilgi goriintiillemek
yerine, tek bir noktadan yiiksek kalitede dokunmay1 simiile ederek geribildirim saglar. Bunu
kola bagli olan bir kalem araciligiyla gerceklestirir. Ug kiigiik motorla kalem iizerine basing
uygulayarak kullaniciya kuvvet geribildirimi saglanir. Yani kullanici sanal bir balonun
elastikligini ya da tugla duvarin sertligini hissedebilir. Haptic cihaziyla birlikte Matlab
programiyla veriler islenerek gercek zamanli kontrol uygulamalar1 gerceklestirilmektedir.

Lisansiistii ¢alismalarda ve projelerde kullanilmaktadir.
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