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Potek predstavitve o

e Uvod

o Cilji

e Nacrtovanje nalog v navideznem okolju

e Kinematicni model roke v ozjem smislu

e Metode za merjenje kinematicnih parametrov
e Vrednotenje kinematicnih lastnosti

e Sklepi in ugotovitve

e |zvirni prispevki
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Uvod o

e Pomen prijemanja je za Cloveka

e Nacrtovanje naprednih metod v rehabilitaciji
e Zanimivo za robotiko

e Prijemanje razdelimo na faze

e Spretna manipulacija
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Cilji .

e Naloge
e Merjenje, opis kinematicnih lastnosti — model
e Merjenje kotov v sklepih — metodologija

e Parametri pomembni za opis spretne
manipulacije
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NALOGE V NAVIDEZNEM OKOLJU
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Postavitev sistema g

Univerza v Ljubljani
Fakulteta za elektrotehniko



Naloge _nrg

IzhodisCna lega
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lzvajanje nalog o
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Odyvijanje
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Sklepi in ugotovitve |

e Za nacrtovanje nalog ne potrebujemo
natancnega kinematicnega modela

e Ponovljivost izvajanja nalog

e Pravila pri spretni manipulaciji so drugacna kot
med priblizevanjem roke k objektu

e VIloga omejitev v sklepih
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MERJENJE KOTOV V SKLEPIH ROKE
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Prsti, dlan |

e Upogib dlani
e Postavitev prstov
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Kinematicni model palca _nrg

ab-ad KMK
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Inverzni kinematicni modela palca o
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Izracun kotov v sklepih o

e Koti izraCunani preko inverzne kinematike
Prsti

e |z pozicij markerjev na DIF sklepih
e |z pozicij markerjev na konicah prstov

Palec
e |z lege koordinatnega sistema na vrhu palca
e Referenci kot
Koti med daljicami, ki povezujejo sredisCa rotaci
sklepov

Transformacija Clenka glede na referencni koordinatni
sistem
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Sprememba lege telesa "

t..p, t+At..q, i=1..m @ M- mal’kerjev
e D, g, — pozicije
e rotacijski koti

ey e vektor translacij
AT S~y e cenilka - razdalja
e Jakobijeva matrika
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Sredisca rotacij pri prstih o
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Sredisce rotacije KMK sklepa o

X, Y, 2, W=X"+y*+7° u=(a,b,c,d,e)T

§(u)=(m—vc)2—r2 =(w,x, y,z,l)T u
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Vrednotenje referencnhe metode .

e Koti iz sredisc rotacij sklepov
e Transformacija prstnega Clenka

Univerza v Ljubljani
Fakulteta za elektrotehniko



Primerjava kotov o
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Vrednotenje predlagane metode
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e Predlagana metoda (inverzni kinematicni model)
e ReferenCna metoda
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1. | Gibi za doloé¢anje sredi$é rotacij in
vrednotenje o

Univerza v Ljubljani
Fakulteta za elektrotehniko



Py —— Pk

o O O Q@ (] o] ] o o O o] (o] (]
o o<t e} (2] g N o (&al
(o) 2L INY Q) Po-qo YWY (o) 2 I (o) 2 AT
(1] [ra. o £=

— Qgp

—Qy — Porr

N . ] :
oS o o0 o 9o o o 2o

o o D =

S 8 8 © F KN % + A

() PO-QU N (o) 2/ DI () 2 dId () o 41
0 L L")

=

Vrednotenje predlagane metode
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UMERJANJE MERILNE ROKAVICE
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Umerjanje merilne rokavice o
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Umerjanje rokavice o
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Tocnost merilne rokavice
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Merjenje kotov med izvajanjem
nalog v navideznem okolju
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Koti v sklepih prstov o
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Koti v sklepih palca o
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Sklepi in ugotovitve Il o

Metoda za merjenje kotov v sklepih roke preko inverzne kinematike.
Vrednotenje referentne metode in predlagane metode.
Umerjanje rokavice in vrednotenje njene toCnosti.

Uporaba merilne rokavice za merjenje kotov med izvajanjem naloge v navideznem
okolju.

Kvalitativni opis lastnosti spretne manipulacije.

Nove moznosti

Mere za doloCanje kvalitete prijema.
Vodenje posameznih sklepov za izvajanje spretne manipulacije.
UpoStevanje dinamiCnih parametrov.

Rokavica je primerna za telemanipulacijo pri kateri operater lahko kompenzira
kinematiCne napake.

Potrebovali bi namenski sistem za merjenje kinematike roke.
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lzvirni prispevKki o

Eksperimentalni merilni postopek koordinacije prijemanja
v navideznem okolju ob uporabi optichnega merilnega
sistema in merilne rokavice.

Razvoj direktnega in inverznega kinematiCnega modela
roke.

Metoda za merjenje kotov preko inverzne kinematike, ki
se lahko uporabi za umerjanje merilne rokavice.

Vrednotenje koordinacije pri izvajanju nalog v
navideznem okolju.
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