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Способ ввода -вывода информации в пользовательское

устройство и конструктивное его выполнение

Изобретение относится к электронной технике и может быть

использовано , например , в качестве способа ввода информации в

пользовательское устройство и для конструктивного его выполне -

ния , в частности , в мобильных коммуникационных устройствах .

Предшествующий уровень техники

Известны способы ввода -вывода информации и устройства

для их осуществления , например , патент США 20140176440 А 1, в

котором пользовательское устройство является переносным , есть

узлы преобразования (сенсоры ) для определения положения

устройства в пространстве , есть подключенное к нему дополни -

тельное устройство с хотя бы одна кнопкой для обеспечения ввода .

Также аналогом предложенного изобретения является патент США

8405611 В 2, в котором вычислительный прибор получает информа -

цию с устройства ввода , имеются как минимум узлы преобразова -

ния (далее сенсоры ) оценки угла поворота и ускорения устройства в

пространстве , производятся вычисления трехмерного вектора для

устройства ввода исходя из данных с сенсора ускорения и исправ -

ление информации о положении устройства в пространстве . В каче -

стве аналога можно указать и патент США 20140176440 А 1, в кото -

ром пользовательское устройство , оснащённое кнопками и узлами

преобразования движения такими как акселерометр и магнитометр ,



вычисляет после нажатия кнопки осуществляется ли перемещение

пользовательского устройства .

Ближайшим аналогом заявленного изобретения является па-

тент США 2008021 1768 А 1 представляющий из себя устройство на

голове пользователя , обладающее узлами преобразования , именуе -

мые сенсорами , настроенными чтобы определить движение устрой -

ства . Устройство обладает системой программного распознавания ,

именуемой вычислительными компонентами , и с помощью элек -

тронных сигналов получает информацию с сенсоров , настроенных ,

чтобы исключить лишние элементы движения устройства , исходя

из скорости , направления или расстояния пройденного устрой -

ством , Таким образом , сенсоры или вычислительные компоненты

предоставляют сигналы о позиции устройства для управления ком -

пьютерными элементами и вывода сигналов в информационную си-

стему . В патенте содержатся также признаки способа ввода -вывода

информации с помощью инерциального сенсора .

Недостатком указанных аналогов является низкая скорость

ввода -вывода необходимой информации при их использовании и

возникающие при этом значительные ошибки .

Решаемой изобретением задачей является совершенствование

способов и устройств ввода -вывода информации , а достигаемым

при этом техническим результатом является увеличение скорости

ввода информации с помощью заявленных объектов при снижении

уровня ошибок при вводе информации .



Перечень чертежей и обозначения на них

Детальное описание заявленных способа и конструктивного

выполнения пользовательского устройства (далее П У ) для его осу -

ществления целесообразно пояснить с использованием чертежа , на

фиг . 1 которого схематически изображена конструктивная струк -

турная схема , где обозначено :

1 узел преобразования ;

2 узел инициирования начала ввода информации

3 узел идентификации и преобразования в компьютерные

коды полученных фрагментов электронных сигналов ;

4 блок -системы программного распознавания ;

5 узел отображения используемых в П У компьютерных

кодов ;

6 блок создания и ввода в память П У базы данных соот -

ветствия ;

7 блок запоминания и хранения полученных результатов ;

8 блок вывода полученных результатов из ПУ .

Детальное описание и примеры осуществления изобретения .

В качестве кратких сведений , раскрывающих сущность изоб -

ретения , следует отметить , что достигаемый технический результат

обеспечивают с помощью предложенного способа ввода -вывода

информации в пользовательское устройство (далее П У ), по которо -

му оснащают его узлами преобразования (далее УП ) и после по-

ступления хотя бы одной команды на начало определения положе -

ния П У в пространстве используют пользователем для механиче -

ского ввода перемещением его в пространстве , по заранее опреде -



ленным командам ввода , элементов исходной информации . Затем

преобразуют введенные элементы информации в совокупность

адекватных им фрагментов электронных сигналов и выполняют

идентификацию полученных фрагментов электронных сигналов с

5 использованием системы программного распознавания (далее СПР ),

а также отображают их в виде используемых в П У компьютерных

кодов . При этом создают и вводят в память П У базу данных соот -

ветствия (далее БДС ) между совокупностью потенциально возмож -

ных отдельных фрагментов перемещений П У относительно его

центра массы и последовательностью компьютерных кодов , адек -

ватных элементам вводимой электронной информации . Затем меха -

нический ввод каждого очередного элемента информации осу -

ществляют пользователем в соответствии с определённым в БДС

соответствующим ему фрагментом перемещения П У в простран -

15 стве относительно его центра массы . Идентифицируют и преобра -

зуют с применением СПР и БДС полученные фрагменты электрон -

ных сигналов в результате выполненных соответствующих им

фрагментов перемещений П У в адекватную им последовательность

компьютерных кодов , а также запоминают и хранят их в памяти

20 устройства для дальнейшего выполнения команд в информацион -

ной системе . Далее повторяют указанную совокупность операций

при вводе каждого последующего элемента до полного ввода всей

необходимой информации и выводят сохраняемую в памяти ПУ

информацию при необходимости для ее дальнейшего использова -

25 НИЯ .



Указанный технический результат достигают также видоиз -

менением операций предложенного способа , в котором У П разме -

щают в центре массы ПУ , а механический ввод электронной ин-

формации осуществляют целенаправленным перемещением П У к и-

стью руки человека или другим схожим манипулятором и коррек -

тируют искажения ввода , связанные с первоначальным положением

устройства . Полезными видоизменениями операций предложенного

способа является также использование следующих особенностей их

реализации , когда механический ввод электронной информации

осуществляют целенаправленным вращением ПУ вокруг его непо -

движного центра масс , механический ввод электронной информа -

ции осуществляют целенаправленным возвратно -поступательным

перемещением центра масс ПУ в вертикальной , горизонтальной или

наклонной плоскости относительно зафиксированного единовре -

менно положения центра масс и/или механический ввод электрон -

ной информации осуществляют комбинированным целенаправлен -

ным возвратно -поступательным перемещением центра масс ПУ в

вертикальной , горизонтальной или наклонной плоскости совместно

с перемещением ПУ вокруг его центра масс .

Полезными особенностями реализации операций предложен -

ного способа является также их использование , когда при механи -

ческом вводе электронной информации измеряют не только вели -

чину абсолютного механического перемещения П У относительно

его центра масс , но и скорость этого перемещения или при механи -

ческом вводе электронной информации измеряют смещение П У от-

носительно одной , двух или трёх координатных осей . Целесообраз -



но дополнительно отметить возможность использования для изме -

рения смещения П У в пространстве при целенаправленном пере -

мещении П У как кистью руки человека , так и манипулятора , ис-

пользование У П для измерения смещения П У в пространстве при

целенаправленном перемещении ПУ вокруг его неподвижного цен -

тра масс и/или использование УП для измерения смещения ПУ в

пространстве при целенаправленном возвратно -поступательном пе-

ремещении центра масс ПУ в вертикальной или горизонтальной

плоскости .

В качестве кратких сведений , раскрывающих сущность изоб -

ретения , следует отметить , что достигаемый технический результат

обеспечивают с помощью предложенного конструктивного выпол -

нения П У для осуществления способа ввода -вывода информации ,

содержащего взаимосвязанные коммуникациями между собой узлы

преобразования элементов исходной информации о перемещении

пользовательского устройства в пространстве в адекватные им

фрагменты электронных сигналов и узлы идентификации и преоб -

разования в компьютерные коды полученных фрагментов элек -

тронных сигналов . С ними также конструктивно взаимосвязаны

блок системы программного распознавания (далее БСПР ) фрагмен -

тов электронных сигналов , узел отображения их в виде используе -

мых в ПУ компьютерных кодов и блок создания и ввода в память

П У базы данных соответствия (далее БДС ) между совокупностью

потенциально возможных отдельных фрагментов перемещений П У

относительно его центра массы и последовательностью компьютер -

ных кодов , адекватных элементам вводимой электронной информа -



ции . Кроме того , конструктивная схема заявленного устройства со-

держит , взаимосвязанные с ранее указанными его узлами , блок за-

поминания и хранения полученных результатов и блок вывода по-

лученных результатов из П У при необходимости для их дальнейше -

г о использования .

Указанный технический результат достигают также уточне -

нием возможностей конструктивного выполнения некоторых бло -

ков , например , когда в качестве У П использованы мини -гироскопы

в количестве , выбранном от 1 до 12, или в качестве У П использова -

ны G-сенсоры в количестве , выбранном от 1 до 12, или в качестве

У П использованы гирокомпасы в количестве , выбранном от 1до 12.

Для удобства и однозначного понимания целесообразно при -

вести расшифровки и определения используемых далее понятий

и/или терминов , учитывая многоплановость их толкования и ис-

пользования в известной информации .

Информация - совокупность всевозможных данных или све-

дений , независимо от формы их представления , с возможностью

преобразования и разбиения их на минимальные элементы , напри -

мер , да и/или нет .

Механический ввод - взаимодействие между пользователь -

ским устройством и внешним миром , который может быть выпол -

нен как человеком , так и любой другой системой , например , мани -

пулятором , включающий совокупность механических действий ,

произведённых над пользовательским устройством , в виде любых

его перемещений или изменения положения в пространстве , преоб -

разованных в информационный набор электронных сигналов , соот -



ветствующий компьютерным кодам , для дальнейшего сопоставле -

ния с базой данных соответствия .

Манипулятор - механизм для управления пользовательским

устройством в пространстве , обладающий как минимум двумя сте -

пенями свободы . Как пример , можно привести кисть руки человека ,

либо роботизированное устройство , обладающее возможностью за-

хвата устройства для ввода информации , запуском процесса ввода

информации путем активации устройства , нажатием на кнопку , и

перемещением его в пространстве .

Элемент исходной информации - совокупность неэлектриче -

ских и электрических величин , переведённых в электрические сиг -

налы для дальнейшей их обработки пользовательским устройством .

Пользовательское устройство - устройство , обладающее воз -

можностью ввода -вывода информации и имеющее необходимые

датчики для определения своего положения пространстве и центра

масс .

Команда ввода - определённая последовательность механиче -

ских действий пользователя , которая после перевода в компьютер -

ный код с помощью системы программного распознавания может

быть соотнесена с заранее определёнными вариантами команд , вне -

сённых в базу данных соответствия .

Узлы преобразования - устройство для автоматического опре -

деления положения в пространстве пользовательских средств ввода

на основании полученной от датчиков информации . Например , раз -

личные варианты встроенных в пользовательское устройство дат -

чиков способных определять положение ПУ в пространстве , таких



как мини гироскоп , мини акселерометр , G-сенсоры и компас , в раз -

личных конфигурациях , в том числе и 3-х осевых .

Система программного распознавания - комплекс программ -

ных средств либо электронно -цифровое устройство , способное рас -

познать и обработать входящие от узлов преобразования электрон -

ные сигналы , для дальнейшего их преобразования в компьютерный

код , с учетом погрешностей механического ввода .

Компьютерный код - электромагнитный сигнал , передавае -

мый по физическим каналам связи и/или сохраняемый на матери -

альных носителях , эквивалентный минимальному элементу инфор -

мации .

Последовательность и/или совокупность компьютерных ко-

дов - набор электромагнитных сигналов , адекватных передаваемым

массивам информации различных объемов .

Информационная система - совокупность программно -

аппаратных средств для операций с информацией : получения ин -

формации , преобразования , хранения , идентификации , анализа и

представления пользователю в воспринимаемой им форме . Напри -

мер , это может быть телефон , на котором при исполнении команды

ввода , в виде движения его вверх происходит памяти смена песни

из сохраняемых в его .

Эквивалентность или адекватность последовательности и/или

совокупности компьютерных кодов массиву информации - их вза-

имно однозначное отображение , то есть возможность их взаимно

однозначного преобразования посредством соответствующего

устройства .



Множество /подмножество последовательности компьютер -

ных кодов - разновидности массивов последовательности компью -

терных кодов с соответствующим им определенным ее объемом .

Процесс анализа последовательности компьютерных кодов -

процесс автоматизированного вычисления различных характери -

стик множества последовательности компьютерных кодов и его

подмножеств , а также процесс построения новых последовательно -

стей компьютерных кодов в зависимости от наличия в анализируе -

мой последовательности компьютерных кодов предварительно

определенных более коротких последовательностей компьютерных

кодов или их отсутствия . Примером анализа последовательности

компьютерных кодов , эквивалентной информации о том , какое пе-

ремещение П У пользователь готовится произвести , может служить

построение последовательности компьютерных кодов , эквивалент -

ных информации , которую необходимо представить пользователю

на сенсорном дисплее , в зависимости от наличия в анализируемой

последовательности подпоследовательностей компьютерных кодов ,

эквивалентных информации о перемещении ПУ .

В дальнейшем , если это не оговорено особо , под операциями

заявленного способа с информацией понимаются операции с после -

довательностями адекватных ей компьютерных кодов .

Пользователь - человек или автоматйЗированная система

(например , робот ), ориентированные вводить в информационную

систему информацию , например , в виде отклонения , перемещения и

вращения вокруг центра масс пользовательского устройства .



База данных соответствия - массив последовательности ком -

пьютерных кодов , сохраняемых на материальном носителе , исполь -

зуемый для сопоставления полученной от системы программного

распознавания компьютерного кода , при помощи соотнесения

идентифицированных компьютерных кодов с заранее сохранённы -

ми и их распознавания .

Центр масс - геометрическая точка , характеризующая движе -

ние П У или системы частиц , таких как геометрические пропорции

П У , как целого .

Адекватная последовательность компьютерных кодов - сово -

купность компьютерных кодов тождественная по содержательной

сущности преобразованной в них исходной информации .

Преобразование информации в совокупность адекватных ей

электронных сигналов - автоматизированный процесс обработки

множеств и подмножеств поступающей информации для дальней -

шего преобразования в компьютерные коды , над которыми осу -

ществляют операции в пользовательском устройстве .

Идентификация с использованием системы программного

распознавания (СПР ) - процесс автоматизированного вычисления

различных характеристик множества последовательности компью -

терных кодов и его подмножеств , а также процесс построения но-

вых последовательностей компьютерных кодов в зависимости от

наличия в анализируемой последовательности компьютерных кодов

предварительно определенных более коротких последовательностей

компьютерных кодов или их отсутствия . Примером идентификации

последовательности компьютерных кодов , эквивалентной инфор -



мации о том , какое именно механическое действие совершил поль -

зователь , может служить последовательность компьютерных кодов ,

эквивалентных информации необходимой для поиска команды вво -

да в Базе данных соответствия .

Ошибка при вводе информации — попытка ввода информа -

ции путем перемещения ПУ , при котором перемещение было про -

изведено вне допустимых его параметров выбора или не произведе -

но вообще .

Узлы преобразования - электронные или электронно -

механические устройства преобразования элементов исходной ин -

формации о перемещении пользовательского устройства в про -

странстве в адекватные им фрагменты электронных сигналов .

При изложении сведений , подтверждающих возможность

осуществления изобретения , целесообразно более детально описать

предложенные способ и его модификации . При описании способа и

устройства для его осуществления нецелесообразно детально оста -

навливаться на известных из опубликованных источников и имею -

щейся общеизвестной практики особенностях выполнения их суще -

ственных признаков , в частности , известных особенностей осу -

ществления механического ввода элементов информации , их распо -

знавания и преобразования в соответствии с используемым про -

граммным обеспечением , измерения смещения П У в пространстве

при целенаправленном возвратно -поступательном перемещении

центра масс П У в вертикальной или горизонтальной плоскости .

Детально целесообразно описать преимущественно отличи -

тельные существенные особенности осуществления операций пред -



ложенного способа ввода -вывода информации в П У , по которому

оснащают его узлами преобразования и после поступления хотя бы

одной команды на начало определения положения ПУ в простран -

стве и ввода в него информации используют пользователем для ме-

ханического ввода перемещением П У в пространстве , по заранее

определенным командам ввода , элементов исходной информации .

Затем преобразуют введенные элементы информации в совокуп -

ность адекватных им фрагментов электронных сигналов и выпол -

няют идентификацию полученных фрагментов электронных сигна -

лов с использованием системы программного распознавания , а так -

ж е отображают их в виде используемых в П У компьютерных кодов .

При этом создают и вводят в память П У базу данных соответ -

ствия между совокупностью потенциально возможных отдельных

фрагментов перемещений П У относительно его центра массы и по-

следовательностью компьютерных кодов , адекватных элементам

вводимой электронной информации . В такой базе данных соответ -

ствия учтены все возможные или необходимые варианты команд

доступных пользователю , например , при отклонении пользователь -

ского устройства кистью руки влево , положение курсора или ин -

формационное меню в виртуальной среде будет сдвинуто влево . За-

тем механический ввод каждого очередного элемента информации

осуществляют пользователем в соответствии с определённым в

БДС соответствующим ему фрагментом перемещения П У в про -

странстве относительно его центра массы . Идентифицируют и пре -

образуют с применением СПР и БДС полученные фрагменты элек -

тронных сигналов в результате выполненных соответствующих им



фрагментов перемещений ПУ в адекватную им последовательность

компьютерных кодов , а также запоминают и хранят их в памяти

устройства для дальнейшего выполнения команд в информацион -

ной системе . Далее повторяют указанную совокупность операций

при вводе каждого последующего элемента до полного ввода всей

необходимой информации и выводят сохраняемую в памяти ПУ

информацию при необходимости для ее дальнейшего использова -

ния . Для этого к П У могут быть подключены дополнительные

устройства и их аксессуары .

Указанный технический результат достигают также видоиз -

менением операций предложенного способа , в котором У П разме -

щают в центре массы ПУ , а механический ввод электронной ин -

формации осуществляют целенаправленным перемещением ПУ ки -

стью руки человека или другим схожим манипулятором и коррек -

тируют искажения ввода , связанные с первоначальным положением

устройства . Полезными видоизменениями операций предложенного

способа является также использование следующих особенностей их

реализации , когда механический ввод электронной информации

осуществляют целенаправленным вращением П У вокруг его непо -

движного центра масс , механический ввод электронной информа -

ции осуществляют целенаправленным возвратно -поступательным

перемещением центра масс ПУ в вертикальной , горизонтальной или

наклонной плоскости относительно зафиксированного единовре -

менно положения центра масс и/или механический ввод электрон -

ной информации осуществляют комбинированным целенаправлен -

ным возвратно -поступательным перемещением центра масс ПУ в



вертикальной , горизонтальной или наклонной плоскости совместно

с перемещением ПУ вокруг его центра масс .

Полезными особенностями реализации операций предложен -

ного способа является также их использование , когда при механи -

ческом вводе электронной информации измеряют не только вели -

чину абсолютного механического перемещения П У относительно

его центра масс , но и скорость этого перемещения или при механи -

ческом вводе электронной информации измеряют смещение П У от-

носительно одной , двух или трёх координатных осей . Целесообраз -
Ч

но дополнительно отметить возможность использования для изме -

рения смещения П У в пространстве при целенаправленном пере -

мещении П У как кистью руки человека , так и манипулятора , ис-

пользование УП для измерения смещения ПУ в пространстве при

целенаправленном перемещении ПУ вокруг его неподвижного цен -

тра масс и/или использование У П для измерения смещения ПУ в

пространстве при целенаправленном возвратно -поступательном пе-

ремещении центра масс П У в вертикальной или горизонтальной

плоскости . Все указанные видоизменения операций и особенности

их реализации позволяют существенно расширить виды механиче -

ски вводимых в П У элементов информации , а также снизить по-

грешности , возникающие при их преобразовании и распознавании .

В качестве простейшего примера принципиальной возможно -

сти практической реализации заявленного способа целесообразно

указать , например , использование Азбуки Морзе для целей механи -

ческого ввода элементов информации . Азбука Морзе представляет

собой способ знакового кодирования в виде представления букв



алфавита , цифр , знаков препинания и других символов последова -

тельностью сигналов : длинных («тире ») и коротких («точек »). Для

практического использования подобного знакового кодирования

можно сопоставить , в частности , механическому вводу «тире » - пе-

ремещение ПУ справа налево , а для «точек » - перемещение П У

сверху вниз .

Примером практической реализации осуществления способа

ввода -вывода информации является предложенное конструктивное

выполнение ПУ , структурная блок -схема которого отражена на

фиг .1. Это устройство , содержит , в частности , блоки механического

ввода элементов информации , их распознавания и преобразования в

соответствии с используемым программным обеспечением . Отли -

чительные особенности устройства определяют его взаимосвязан -

ные коммуникациями между собой узлы преобразования 1 (см .

фиг .1) элементов исходной информации о перемещении пользова -

тельского устройства в пространстве в адекватные им фрагменты

электронных сигналов , а также узел 2 инициирования определения

положения П У в пространстве и начала ввода информации в ПУ и

узлы 3 идентификации и преобразования в компьютерные коды по-

лученных фрагментов электронных сигналов .

С ними также конструктивно взаимосвязаны блок 4 системы

программного распознавания фрагментов электронных сигналов ,

узел 5 отображения их в виде используемых в ПУ компьютерных

кодов , блок 6 создания и ввода в память ПУ базы данных соответ -

ствия между совокупностью потенциально возможных отдельных

фрагментов перемещений ПУ относительно его центра массы и по-



следовательностью компьютерных кодов , адекватных элементам

вводимой электронной информации и блок 7 запоминания и хране -

ния полученных результатов . Целесообразно отметить , что взаимо -

связанные многоканальными коммуникациями между собой блок 4

системы программного распознавания фрагментов электронных

сигналов , узел 5 отображения их в виде используемых в ПУ компь -

ютерных кодов , блок 6 создания и ввода в память П У базы данных

соответствия между совокупностью потенциально возможных от-

дельных фрагментов перемещений П У относительно его центра

массы и последовательностью компьютерных кодов , адекватных

элементам вводимой электронной информации , и блок 7 запомина -

ния и хранения полученных результатов могут быть выделены в от -

дельную основную подсистему ПУ . Кроме того , конструктивная

схема заявленного устройства содержит , взаимосвязанный с ранее

указанными его узлами , блок 8 вывода полученных результатов из

П У при необходимости для их дальнейшего использования .

Указанный технический результат достигают также уточне -

нием возможностей конструктивного выполнения некоторых бло -

ков , например , когда в качестве У П использованы мини -гироскопы

в количестве , выбранном от 1 до 12, или в качестве УП использова -

ны G-сенсоры в количестве , выбранном от 1 до 12, или в качестве

У П использованы гирокомпасы в количестве , выбранном от 1 до 12.

Приемлемыми мини -гироскопами могут быть здесь известные мик -

ромеханические , оптические и квантовые микро -гироскопы . В чис -

ле подходящих G-сенсоров можно выбрать приемлемые по пара -

метрам широко используемые в мобильной электронике приборы



для измерения положения устройства в пространстве . Гирокомпа -

сами здесь могут быть выбраны те ж е мини -гироскопы при наличии

у них подходящих функциональных возможностей компаса .

Промышленная применимость и достижение

технического результата .

Вышеизложенным наглядно показано , что достижение техни -

ческого результата может быть обеспечено только неразрывно вза-

имосвязанной совокупностью всех существенных признаков заяв -

ленных объектов , отраженных в формуле изобретения . Указанные в

ней отличия дают основание сделать вывод о новизне данного тех -

нического решения , а совокупность испрашиваемых притязаний в

связи с их неочевидностью — о его изобретательском уровне , что

доказывается также вышеприведенным их детальным описанием .

Соответствие критерию «промышленная применимость » предло -

женных способа и устройства доказывается как их реализацией , так

и отсутствием в заявленных притязаниях каких -либо практически

трудно реализуемых в промышленных масштабах признаков .

В заключение целесообразно отметить , что одной из высоко

востребованных возможностей практического использования дан -

ного изобретения является удобство механического ввода в пользо -

вательское устройство необходимой информации простым переме -

щением его в пространстве .



Формула изобретения

1. Способ ввода -вывода информации в пользовательское

устройство (далее ПУ ), по которому осуществляют механический

ввод элементов информации , их распознавание и преобразование в

соответствии с используемым программным обеспечением , отли -

чающийся тем , что оснащают П У узлами преобразования (далее

У П ) и после поступления хотя бы одной команды на начало опре -

деления положения П У в пространстве и ввода в него информации

используют пользователем для механического ввода перемещением

его в пространстве , п о заранее определенным командам ввода , эле -

ментов исходной информации и последующего преобразования их в

совокупность адекватных им фрагментов электронных сигналов ,

выполняют идентификацию полученных фрагментов электронных

сигналов с использованием системы программного распознавания

(далее СПР ) и отображают их в виде используемых в П У компью -

терных кодов , при этом создают и вводят в память П У базу данных

соответствия (далее БДС ) между совокупностью потенциально воз -

можных отдельных фрагментов перемещений П У относительно его

центра массы и последовательностью компьютерных кодов , адек -

ватных элементам вводимой электронной информации , затем меха -

нический ввод каждого очередного элемента информации осу -

ществляют пользователем в соответствии с определённым в БДС

соответствующим ему фрагментом перемещения П У в простран -

стве относительно его центра массы , идентифицируют и преобра -

зуют с применением СПР и БДС полученные фрагменты электрон -

ных сигналов в результате выполненных соответствующих им



фрагментов перемещений П У в адекватную им последовательность

компьютерных кодов , запоминают и хранят их в памяти устройства

для дальнейшего выполнения команд в информационной системе ,

далее повторяют указанную совокупность операций при вводе каж -

дого последующего элемента до полного ввода всей необходимой

информации и выводят сохраняемую в памяти П У информацию при

необходимости для ее дальнейшего использования .

2. Способ по п .1, отличающийся тем , что У П размещают в

центре массы ПУ .

3. Способ по п .1, отличающийся тем , что механический

ввод электронной информации осуществляют целенаправленным

перемещением ПУ кистью руки человека или другим схожим мани -

пулятором .

4. Способ по п .З отличающийся тем , что корректируют

искажения ввода , связанные с первоначальным положением

устройства .

5. Способ по п .1, отличающийся тем , что механический

ввод электронной информации осуществляют целенаправленным

вращением П У вокруг его неподвижного центра масс .

6. Способ по п .1, отличающийся тем , что механический

ввод электронной информации осуществляют целенаправленным

возвратно -поступательным перемещением центра масс ПУ в верти -

кальной , горизонтальной или наклонной плоскости относительно

зафиксированного единовременно положения центра масс .

7. Способ по п .1, отличающийся тем , что механический

ввод электронной информации осуществляют комбинированным



целенаправленным возвратно -поступательным перемещением цен -

тра масс П У в вертикальной , горизонтальной или наклонной плос -

кости совместно с перемещением П У вокруг его центра масс .

8. Способ по п .п .5,6,7, отличающийся тем , что при меха -

ническом вводе электронной информации измеряют не только ве-

личину абсолютного механического перемещения П У относительно

его центра масс , но и скорость этого перемещения .

9. Способ по п .1, отличающийся тем , что при механиче -

ском вводе электронной информации измеряют смещение П У отно -

сительно одной , двух или трёх координатных осей .

10. Способ по п .п .2,3,4,5,6, отличающийся тем , что У П ис-

пользуют для измерения смещения ПУ в пространстве при целена -

правленном перемещении П У кистью руки человека или манипуля -

тора .

11. Способ по п .п .2,3,4,5,6, отличающийся тем , что У П ис-

пользуют для измерения смещения ПУ в пространстве при целена -

правленном перемещении ПУ вокруг его неподвижного центра

масс .

12. Способ по п .п .2,3,4,5,6, отличающийся тем , что УП ис-

пользуют для измерения смещения ПУ в пространстве при целена -

правленном возвратно -поступательном перемещении центра масс

ПУ в вертикальной или горизонтальной плоскости .

13. Конструктивное выполнение П У для осуществления

способа ввода -вывода информации , содержащее , блоки механиче -

ского ввода элементов информации , их распознавания и преобразо -

вания в соответствии с используемым программным обеспечением ,



отличающееся тем , что в него введены и взаимосвязаны коммуни -

кациями между собой узлы преобразования (далее У П ) элементов

исходной информации о перемещении пользовательского устрой -

ства в пространстве в адекватные им фрагменты электронных сиг -

налов , узел инициирования определения положения П У в простран -

стве и начала ввода информации в П У , узлы идентификации и пре -

образования в компьютерные коды полученных фрагментов элек -

тронных сигналов , блок системы программного распознавания (да-

лее БСПР ) фрагментов электронных сигналов , узел отображения их

в виде используемых в П У компьютерных кодов , блок создания и

ввода в память П У базы данных соответствия (далее БДС ) между

совокупностью потенциально возможных отдельных фрагментов

перемещений ПУ относительно его центра массы и последователь -

ностью компьютерных кодов , адекватных элементам вводимой

электронной информации , блок запоминания и хранения получен -

ных результатов и блок вывода полученных результатов из П У при

необходимости для их дальнейшего использования .

14. Устройство по п .13, отличающееся тем , что в качестве

У П использованы мини -гироскопы в количестве , выбранном от 1

до 12.

15. Устройство по п .13, отличающееся тем , что в качестве

У П использованы G-сенсоры в количестве , выбранном от 1 до12.

16. Устройство по п .13, отличающееся тем , что в качестве

У П использованы гирокомпасы в количестве , выбранном от 1 до 12.
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