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Аннотация. В этой статье исследуется роботизированная рука, в которой 

способность человека выполнять задачу ограничена, но не его умственными 

способностями, а его физической силой. В среде, где человеческое 

взаимодействие невозможно, можно выполнять определенную работу, которую 

могут выполнять роботы. Здесь мы разрабатываем роботизированную руку, 

которая управляется взаимодействием с рукой человека с помощью датчика 

гибкости, Arduino Uno, RF-модуля (модуля Wi-Fi) и серводвигателя. Система 

работает на значениях, отправленных датчиком изгиба на контроллер, то же 
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самое анализируется и рассчитывается, насколько рука и пальцы должны 

двигаться, чтобы схватить объект, который также управляется контроллером с 

помощью пяти серводвигателей. Сигналы передаются и принимаются через 

модуль Wi-Fi. 

Ключевые слова: Роботизированная рука, датчик гибкости, Arduino Uno, 

радиочастотный модуль (модуль Wi-Fi), серводвигатель, программное 

обеспечение proteus. 

 

Введение. Роботизированные руки — это механические продукты, которые 

производятся и продаются по всему миру с очень высокой скоростью. На рынке 

доступны тысячи видов оружия, разработанного разными компаниями. Робот-

манипулятор промышленного назначения в настоящее время не может 

использоваться даже больше, чем домашний робот может выполнять эту работу. 

Это всегда использование конкретных целей и некоторых условий в 

промышленности, где люди не могут работать в условиях высокой температуры, 

загрязненного воздуха, тяжелой атлетики и так далее. Манипуляторы роботов 

также используются в местах с высокой точностью, где допускаются локальные 

ошибки. Робот-манипулятор ставит одну задачу и точное выполнение в 

различных условиях. Под роботизированной рукой понимается группа жестко 

связанных тел, которые могут принимать различные конфигурации и 

перемещаться между этими конфигурациями с ограничениями скорости и 

скорости. Промышленные роботы-манипуляторы различаются по размеру, а 

некоторые из них имеют фиксированный корпус, тип соединения, 

последовательность соединений. Диапазон движений, которые должны быть 

соединены и допустимы для каждого сустава и отдельных приспособлений, 

называются связями. Манипулятор робота изготавливается с использованием 

различных параметров, таких как ось количества, степени свободы, рабочая зона 

и рабочее пространство, которое покрывает манипулятор, кинематика, полезная 

нагрузка, скорость и ускорение, точность и повторяемость, управление 
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движением и привод манипулятора. Людям нравится делать покупки в 

Интернете, а не покупать вещи, и сейчас везде можно делать покупки в 

Интернете вручную, если сравнивать последние несколько десятилетий с 

Интернетом только проводным, а также с тем, что людям нужно находиться 

перед компьютером для доступа в Интернет. Теперь Интернет у вас под рукой. 

Мы можем использовать преимущества робототехники в домашней работе. 

Механическая и электрическая конструкция — это компоненты, используемые 

для создания манипулятора робота. Роботы, управляемые через Интернет, будут 

соединять этих проводных роботов и иметь некоторые ограничения по 

пространству. Таким образом, чтобы избежать этого ограничения, управление 

роботом осуществляется по беспроводной сети через Интернет. Беспроводная 

связь также означает использование Bluetooth, однако здесь используются самые 

обширные усовершенствования, поэтому на сцену выходит WI-FI. [1]. 

Выбор модели структуры и граничные условия.  

Программирование и управление промышленным роботом с помощью 

подвесного пульта обучения робота остается утомительной и длительной 

задачей, требующей технических знаний.  

 

Рисунок 1. Конструкция роботизированной руки с контроллером. 
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Поэтому нужны новые и множество интуитивно понятных способов 

программирования и управления механизмами. Цель состоит в том, чтобы 

разработать методологии, облегчающие пользователям управление и 

программирование робота с высоким уровнем абстракции от языка, 

специфичного для робота. создавая роботизированную демонстрацию с точки 

зрения поведения высокого уровня (с использованием жестов, речи, 

ручного/человеческого управления, визуального наблюдения за действиями 

человека и т. д.), пользователь продемонстрирует механизму, что он должен 

делать [1]-[5]. Здесь многие усилия по анализу направлены на распознавание 

человеческих жестов, а также на системы распознавания жестов пальцев и рук 

[5]. 

Системный обзор. Считается, что вся система начинается с управляющей 

установки, иначе называемой главным блоком. Это похожее на перчатку 

устройство, которое носит пользователь, дополненное датчиками изгиба и 

наклона или потенциометрами, чтобы обеспечить желаемые степени свободы. 

Эти датчики (и связанные с ними схемы) передают аналоговые значения 

напряжения на аналого-цифровой преобразователь (АЦП), подключенный к ПК 

через универсальную последовательную шину (USB). Компьютер запускает 

видимую программу Basic (VB6), которая считывает эти аналоговые значения и 

преобразует их в цифровые значения положения и скорости, которые затем 

отправляются на серверный компьютер через беспроводную сеть Windows. 

Серверный компьютер, на котором запущена программа VB6, получает данные 

и передает их контроллеру (SSC) через соединение RS232. SSC принимает 

значение индекса, положения и скорости и управляет соответствующим 

серводвигателем на роботизированной руке (ведомом устройстве). Ток через 

каждый серводвигатель измеряется как уровень напряжения, и поэтому USB-

АЦП подключен к серверному компьютеру, который последовательно передает 

его обратно на компьютер потребителя для обработки. При текущей активности 

каждого серводвигателя рассчитывается соответствующая сила, действующая на 
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каждый двигатель. Затем он отправляет эти данные через USB-АЦП (который, 

кстати, также имеет цифровой ввод-вывод) в схему обратной связи, которая 

последовательно управляет частями манипулятора ведущего устройства. 

 

Рисунок 2. Принципиальная электрическая схема для конструкции 

робота-манипулятора. 

Ведущий-подчиненный часто делят на две категории - односторонние и 

двусторонние системы [3]. Односторонний единственный тип системы обратной 

связи — через визуальные средства массовой информации, и это упрощает 

реализацию, что делает ее умнее и труднее манипулировать. Так же, как 

двусторонняя система находится под следствием. Здесь все наоборот, но 

требуется более качественный поводок для большей ловкости. Оборудование 

управления может представлять собой перчаткоподобное устройство, 

закрывающее кисть и руку до плеча пользователя. Он измеряет шесть степеней 

свободы между четырьмя суставами: большим и указательным пальцами, 

запястьем, локтем и плечом. Вся система размещается на поверхности, на 

которой рука и остальные части изготовлены из листов твердого картона, имеет 

копланарное движение, такое как движение локтя или вертикальное движение 

запястья и предплечья между измерениями с использованием гибкого датчика, 

легкий элемент после изгиба и увеличивает сопротивление. Измерение вращения 

используется для получения универсального оптического детектора, 

измеряющего изгиб и скручивание [4]. Однако из-за его относительно высокой 
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стоимости датчики наклона и акселерометры выглядят лучше, чем другие. 

Человеческая рука и потенциальное положение суставов соотносятся с каждым 

различным значением поворотного энкодера. 

В приложении пользователь должен создать жест правой рукой и в то же 

время использовать левую руку для активации или деактивации системы. после 

активации система получает информацию от акселерометра, подключенного к 

нужной руке, подтверждает жест или позу и начинает движение голема. 

Выполняя левой рукой определенную позу, робот останавливается. Если 

пользователь никогда не останавливает робота, робот продолжает движение до 

предела своего рабочего поля [4]. Система ИНС, обученная с помощью 

алгоритма обратного распространения, привыкла распознавать жесты и позы. 

Система ANN имеет в качестве входных данных информацию о движении 

(извлекаемую из акселерометра, подключенного к нужной руке), а в качестве 

выходных — распознанные жесты и позы. Приложение, управляющее ячейкой, 

получает информацию от акселерометров, интерпретирует полученную 

информацию и действует в роботе. Таким образом, даже Bluetooth может быть 

жизненно важным, чтобы учитывать надежность этого вида связи и использовать 

его с осторожностью. Приведенная здесь система непрерывно получает 

информацию от измерительного прибора, подключенного к левой руке, и если 

связь нарушается, робот сразу останавливается. В соответствии с поведением 

правой руки пользователя автомат перемещается от текущей причины к пределу 

своего поля действия, или, точнее, по причине, близкой к пределу поля действия 

робота. сфера действия автомата-манипулятора с 6 степенями свободы 

представляет собой более или менее объемную область, ограниченную двумя 

сферическими поверхностями. Таким образом, можно считать, что сфера 

действия автомата ограничена двумя сферическими поверхностями (1), центр 

каждой из которых совпадает с нулевой точкой отсчета робота, а где Rext и Rint — 

радиус наружная и внутренняя сферические поверхности. В большинстве 
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случаев была небольшая ошибка, которую можно было преодолеть с помощью 

стратегии ANN. То же самое записывается и перенастраивается. 

Выводы.  В этой статье В связи с растущим спросом на естественные 

человеко-машинные интерфейсы и платформы интуитивного программирования 

автоматов была запланирована роботизированная система, которая позволяет 

пользователям управлять промышленной автоматизацией AN с помощью жестов 

рук и поз. Два 3-осевых акселерометра были выбраны в качестве входных 

устройств этой системы, фиксирующих поведение человеческих рук. По 

сравнению с другими распространенными устройствами ввода, в частности с 

подвесным пультом дистанционного управления, этот метод обработки 

акселерометра более интуитивно понятен и прост в использовании, а также дает 

возможность управлять автоматом по беспроводной сети. При неправильном 

обращении с этой техникой неопытный робот-прикладник справится с 

автоматом быстро и естественным путем. Низкая стоимость и короткое время 

установки являются дополнительными преимуществами системы. тем не менее, 

безответственность системы является жизненно важным ограничением, о 

котором следует подумать. ИНС показала себя как честный вариант 

распознавания жестов и поз, представляя в среднем девяносто два правильно 

распознанных жеста и позы. Система имеет очень хорошее время отклика — еще 

одна необходимая проблема. Дальнейшая работа может развиваться в области 

разработки средних правильно распознаваемых жестов. Одним из подходов 

может быть внедрение в систему гироскопа, чтобы отделить ускорение под 

действием силы тяжести от ускорения по инерции. использование 

дополнительных акселерометров, прикрепленных к рукам, - еще один шанс. 

Arduino имеет очень хорошее время отклика, и позже та же система может быть 

обновлена до Raspberry Pi в будущем, и то же самое реализовано в инструменте 

проектирования proteus. Наконец, система была сначала построена на макетной 

плате, и область вычисленных значений использовала одни и те же значения в 

коде, чтобы увидеть разницу в работе манипулятора. 
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