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Modele d'un doigt glissant sur une surface ondulée
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vibrations in the forearm during tactile exploration.
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La morale de cette histoire,

Adams, M., Johnson, S., Lefévre, Ph., Levesque, V., Hayward, V., André, T.,
Thonnard, J.-L. 2013. Finger pad friction and its role in grip and touch. Journal
of the Royal Society Interface, 10(80):20120467
glissement / non glissement
La loi d'’Amontons ne marche que pour les doigts secs
Le frottement dépends de maniére cruciale de la sueur sécrétée par les doigts
Les forces capillaires jouent un role mineur
Enorme influence du phénomene de plastification
Le frottement dépend du temps

Les surfaces imperméables ou poreuses divisent le monde en deux
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J-L. 2016. Touch uses frictional cues to discriminate optically flat materials.
1o somsonne nvenenee . Scientific Reports, sous-presse
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