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Cilem prace je vytvofit bezdotykoveé fizeni stacionarniho manipulatoru s péti stupni volnosti. Pro detekci pohybu je pouzito Mendelova univerzita v Brmé

zarizeni Kinect, které snima polohu ruky operatora a koncovy efektor manipulatoru tuto polohu zrcadlové kopiruje v realném ¢ase. Provozné ekonomicka fakulta
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Koncovy efektor je schopen kopirovat
polohu ruky operatora v realném ¢ase
a ten je tak schopen manipulovat
. . , .. ) s predméty, coz bylo dokazano fadou
UrCeni pozadované polohy efektoru a vypocet konfigurace provedenych experimentd.
manipulatoru
Poloha ruky operatora H¥, je na zakladé nasleduijici rovnice
navazana na polohu koncového efektoru G”. Matice M slouzi
pro rotaci a translaci soufadnych systému.
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Pro vypocet konfigurace manipulatoru je pouzita iterativni metoda
feSeni inverzni kinematiky, ktera je zaloZzena na numerickém
vypoctu transpozice Jakobianu.



