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Verbesserung und Optimierung der ergonomischen Eigenschaften von ebenen handbetatigten
Mechanismen mittels Ebenen Force Feedback Interface (EFFI)

Handbetétigte Produkten miissen dem Bediener beim Betatigen einen angenehmen haptischen Eindruck Gelenkwinkel?
vermitteln. Die zu erwartenden realen Eigenschaften und haptischen Effekte sind bei alleiniger Nutzung
von Methoden der virtuellen Produktentwicklung nicht immer exakt vorhersagbar. Zur frihzeitigen
Beantwortung grundlegender bedientechnischer Fragestellungen sollte entweder auf einen realen oder
virtuellen Prototyp zuriickgegriffen werden. Hierbei kommen sogenannte ,,haptische Feedback-Systeme*
zum Einsatz. Ziel dieser Arbeit war, haptische Simulationen von verschiedenen ebenen Mechanismen und
FUhrungsbewegungen mit einem an der Professur entwickelten ebenen Force Feedback Interface (EFFI)
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