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INTEGRACIA VIRTUALNEJ DATOVEJ RUKAVICE
A ROBOTICKEJ RUKY

THE INTEGRATION OF VIRTUAL DATA GLOVES AND
ROBOTIC ARMS

Juraj Kovac

Abstract

The article deals with the integration of data gloves and robotic hands. It describes the
essential characteristics of both systems and describes the resources needed for integration. It
is mentioned and described a specific example of linking data glove and the robotic system
and the possible use of the system in practice.
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Uvod

Virtualna realita je pocitacova technoldgia, ktora prostrednictvom hardvéru a softvéru
umoznuje vytvarat' virtudlne modely objektivnej reality a tieto vyuzivat pre generovanie
vnemovych pocitov I'udi. Technoldgie virtualnej reality je mozné na jednej strane vyuzivat
pre vytvaranie 3D priestorovych modelov a tieto vyuzivat’ pre 3D modelovanie a skimanie
vlastnosti redlnych objektov, alebo je ju mozné vyzivat’ aj v oblastiach ako teleprezentacia,
telerobotika, vizualizacia vypoctov atd. Vo virtudlnej realite sa pouzivaju rdzne prostriedky,
ako napr. datova rukavica, HMD displej a 3D okuliare. V pripade popisovaného systému bola
pouzita datovd rukavica Cyber Glove Il a robotickd ruka MechateRobot. Cielom tohto
projektu integracie virtualnej datovej rukavice a robotickej ruky bolo, aby ¢lovek ovladal a
riadil robotické systémy v situaciach kedy je to nebezpecne v ddsledku napr. nevhodného
prostredia, alebo ak pre roboticky systém je velmi zloZite vykonat' operacie bez zasahu
samotného cloveka. Vyuzitie je mozne aj v inych oblastiach. Schéma prepojenia
integrovaného systému je na obr.1.
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Obr.1 Schéma prepojenia integrovaného systému
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Pouzité prostriedky pri integracii virtualneho sveta a fyzického

Virtualna datova rukavica CyberGlove I1

Pre integraciu bola pouzitd datova rukavica CyberGlove II od firmy Immersion Corporation,
ktora je vybavena 18 senzormi pohybu a komunikuje s pocitatom pomocou bluetooth
technologie. Datova rukavica poskytuje vysoko presné uhlové meranie a umoziuje
transformovat’ pohyb ruky a prstov do digitalnych dat v redlnom case. Jej podrobnejSie
technické parametre si uvedené v tab. 1. Na sledovanie pohybov rukavice v priestore bolo
pouzité trekovacie zariadenie Flock of Birds od firmy Ascension Technology Corporation.
Uvedené zariadenie pozostava z vysielaca a senzora. Pracuje na magnetickom principe. Dosah
tohto zariadenia je 1,2 m. Uvedené zariadenie sa pripaja k pocitacu cez sériovy port RS-232.
Rukavica a trekovacie zariadenie si znazornené na obr. 2 a 3 [5]

Tab.1 Specifications CyberGlove Il data glove

Zakladne parametre datovej rukavice

Pocet senzorov:18

Odchylka senzora < 1 strupen

Bezdrdtova technologia:2.4GHz

Vydrz batérie: 3 Hodiny

Rozhranie: USB port pre bezdrétovy prijimac

Obr.2 Datova rukavica CyberGlove I  Obr.3 Trekovacie zariadenie Flock of Birds
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Na obrazku 4 je zobrazené prostredie programu datovej rukavice CyberGlove II, v ktorom sa
konfigurujii nastavenia datovej rukavice a nastavuje komunikacia s pocitatom pomocou
bluetooth technoldgie. Taktiez sa aktivuje trekovacie zariadenie, ktoré rozpoznava kde v
priestore sa nachadza datova rukavica a jej virtualny model.
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Obr. 4 Prostredie programu Immersion Corp. Device Configuration Utility
Roboticka ruka MechaTE Robot

Ako druhé¢ zariadenie pre integraciu bola pouzitd robotickd ruka MechaTE Robot od firmy
Custom Entertainment Solutions vyrobena z eloxovaného leteckého hlinika. Disponuje so 14
bodmi pohybu ma 5 stupniov volnosti a je ovladana 5 servo motormi. Roboticka ruka je
vhodna skor na animéciu ako samotnti manipulaciu, kvoli svojmu konstrukénému prevedeniu.
Jedna sa o takzvané “‘lowcost,, zariadenie. Riadena mdze byt PWM servo controlerom,
microcontrolerom, alebo jednoduchym RC systémom. V ramci riadenia a ovladania
robotickej ruky MechaTE Robot bol pouzity servocontroler ktory disponuje 7 vystupmi na
servomotory a sériovym USB rozhranim (obr.5).

Obr. 5 Roboticka ruka MechaTE Robot a servocontroller

Ako zapistie robotickej ruky bolo pouzité dvojpolohove servo riadené dvoma servomotormi.
Pre spojenie robotickej ruky a zapistia bola vyrobend jednoduché priruba z hlinika pre ich
prepojenie. Samotné zapistie eSte bude doplnene o jeden stupent vol'nosti v rdmci d’alSieho
vyvoja a vylepSovania robotickej ruky. Priklady st uvedené na obr.6.
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Obr. 6 Dvojpolohové servo a spojovacia priruba pouzité ako zapistie robotickej ruky

Celkovo samotny systém e$te musi byt doplneny o komponenty ako o dalsie kiby,
senzory a pod, ktoré v ramci d’alSieho vyvoja budu rieSené a aplikované do systému.
Pohrl'ad na prepojenie robotickej ruky a zapastia je na obr.7 a 8.

Obr. 7 a 8 Prepojenie robotickej ruky a zapistia

Softvér Cyberglove2 RoboticHand

Pre samotné ovladanie a synchronizaciu datovej rukavice a robotickej ruky bol vyvinuty
vlastny softvér Cyberglove II RoboticHand, ktory je vytvoreny v C++ programovacom
jazyku. Pomocou tohto softveru je mozne ovladat’ roboticka ruku za pomoci datovej rukavice.
Softver umoziiuje kalibraciu jednotlivych servo motorov pre nastavenie citlivosti pohybu a
samotné¢ho ovladania. Kazdy servo motor je mozné kalibrovat’ zvlast s inym rozsahom
pohybu a inou citlivost'ou.

Prostredie programu Cyberglove 2 RoboticHand je na obr.9.
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Obr. 9 Prostredie programu Cyberglove 2 RoboticHand
VyuZitie integrovaného systému

Popisovany integrovany systém zmieSanej reality a jeho mozné pouzitie v praxi je napr.
v procese montaze a demontaze suciastok, kde operator vykonava jednotlivé ikony s datovou
rukavicou a roboticky systém tieto ukony opakuje v rovnakom case. Tymto vznikd priestor
pre Usporu pracovnikov a automatizaciu montaznej haly. Priklady experimentov st na obr.10.
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Obr. 10 Roboticka ruka MechaTE Robot a datova rukavica CyberGlove 11 a jej
virtualny model.

Zaver

Potencidl virtudlnych technolégii v siCasnom obdobi vyrazne ovplyviiuje inova¢né ¢innosti v
mnohych oblastiach I'udskej ¢innosti. Pokrok, ktory je zaznamenévany vo vyvoji technickych
a softvérovych prostriedkov vyznamne ovplyviiuje aj doposial’ zauzivané pracovné metody a
postupy. Vysledky Sstidia problematiky a doposial realizovanych experimentov v
laboratornych podmienkach poukazuji na vyznamnu aplikaéni oblast’ zmieSanej reality,
ktort je moZne vyuzit' v réznych oblastiach priemyselnej ¢innosti.
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Clanok bol vypracovany v ramci projektu UVP Technicom: Aktivita A.33 pilotné projekty v
odbore strojarstvo. PP3 Centrum vyskumu, vyvoja a realizacie inovacnych vyskumno -
vyvojovych sluzieb pre flexibilné technologie a nekonfigurovatelné vyroby.
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