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一种基于指套式振动反馈装置的三维形状触觉再现改进算法

吴　涓　 韩　啸　 杨怀宁

（东南大学生物电子学国家重点实验室，南京 ２１００９６）
（东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：为了提高感知真实感，基于指套式振动触觉反馈装置提出了一种改进的三维形状触觉渲染算法．其原
理是通过在手指指尖上反馈振动触觉，从而在触摸移动终端中的虚拟物体时将交互信息和形状信息传达给

用户．形状特征的提取、交互信息以及振动刺激形状信息的映射是该算法实现真实触觉渲染的关键步骤．交
互过程的接触状态、触摸点的高度信息和局部梯度被视为形状信息，用来控制振动器的振动强度、节奏和分

布．通过不同的接触状态和形状信息，可以及时调整振动模式来模拟虚拟物体的轮廓．最后，利用形状感知
实验验证了算法的有效性．结果表明，改进后的算法对于三维形状触觉渲染是有效的．
关键词：指套式振动触觉反馈装置；３Ｄ形状触觉渲染算法；接触状态；局部梯度
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