
AutorúMBcSMJosefMKolaja
VedoucíúMIngSMVítMOndroušekýMPhSDS

MendelovaMuniverzitaMvMBrně
ProvozněMekonomickáMfakulta

CílemMpráceMjeMvytvořitMbezdotykovéMřízeníMstacionárníhoMmanipulátoruMsMpětiMstupniMvolnostiSMProMdetekciMpohybuMjeMpoužitoM

zařízeníMKinectýMkteréMsnímáMpolohuMrukyMoperátoraMaMkoncovýMefektorMmanipulátoruMtutoMpolohuMzrcadlověMkopírujeMvMreálnémMčaseS

Bezdotykovéjřízeníjpolohyjkoncovéhojefektorujmanipulátoru

NavrženýMkonceptMpolohováníMmanipulátoru
KonceptMjeMzaloženMnaMsnímáníMpolohyjrukyMoperátoraSMSouřadniceMrukyMjsou

transformoványMpomocíMtransformačníchjmaticMdoMsouřadnéhoMsystémuM

manipulátoruSMPotéMjsouMpřímoujajinverzníjúlohoujkinematikyMvypočítányM

kloubovéMsouřadniceMaMjeMnastavenaMpožadovanáMpolohaMkoncovéhoMefektoruS

UrčeníMpožadovanéMpolohyMefektoruMaMvýpočetMkonfigurace

manipulátoru
Polohajrukyjoperátora Hi

(k)ýMjeMnaMzákladěMnásledujícíMrovnice

navázánaMnaMpolohujkoncovéhojefektoru Gi
(r)SMMaticeMMMslouží

proMrotaciMaMtranslaciMsouřadnýchMsystémůS

ProMvýpočetMkonfiguraceMmanipulátoruMjeMpoužitaMiterativníMmetoda

řešeníMinverzníMkinematikyýMkteráMjeMzaloženáMnaMnumerickém

výpočtujtranspozicejJakobiánu.

GrafickéMuživatelskéMrozhraní
GUIMposkytujeMuživateliMzpětnoujvazbu

oMchoduMaplikaceSMOperátorMmáMmožnost

aplikaciMzastavitUpozastavitMaMotevřítUzavřít
efektorMmanipulátoruMproMuchopeníMpředmětuS

Výsledky
KoncovýMefektorMjejschopenjkopírovatj

polohuMrukyMoperátoraMvjreálnémjčase

aMtenMjeMtakMschopenjmanipulovat

sjpředmětyýMcožMbyloMdokázánoMřadou

provedenýchMexperimentůS

SouřadniceMrukyM

[xykbýMyykbýMzykb]M

VizualizaceMskeletonu

KloubovéM

souřadnice

KatanaMHD[GGs

MicrosoftMKinect

Operátor

PřepočetMsouřadnýchMsystémů
aMvýpočetMpříméMaMinverzníM

úlohyMkinematiky

��(�) = ����� (�1) ∙ ����� (�2) ∙ ������ (∆�,∆�,∆�) ∙ ��(�) 


