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1 Úvod
Na katedře kybernetiky se zabýváme syntézou řeči několik let. Tato práce pohlı́žı́ na jejı́

využitı́ z pohledu zakomponovánı́ syntézy do datové rukavice, která bude překládat znakový
jazyk do mluveného slova. Tento výzkum vznikl v reakci na vytvořenı́ nové alternativy k dosa-
vadnı́m postupům k návratu řeči handicapované osobě.

Práce se zabývala dosavadnı́mi existujı́cı́mi výzkumy v této oblasti a vlastnı́m návrhem
podobného systému.

2 Datová rukavice
Datová rukavice je koncept digitalizace pohybu a polohy ruky s cı́lem rozpoznat z těchto

dat gesto. V našem přı́padě se gestu přiřazuje význam ze znakového jazyka. Pro plné rozpoznánı́
znakového jazyka je nutné znát z čeho se skládá a adekvátně navrhnout datovou rukavici pro
tuto úlohu.
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Obrázek 1: Části znakového jazyka

Na obrázku (1) je ukázán rozbor znakového jazyka a můžeme vidět, že datovou rukavicı́
lze reprezentovat pouze gestikulaci, které je prozatı́m dostačujı́cı́. K mimice se v budoucnu
můžeme potenciálně vrátit a navrhnout hybridnı́ systém pro plné rozpoznánı́ znakového jazyka.

3 Vlastnı́ prototyp datové rukavice
Základnı́m kamenem rozpoznánı́ gesta je poloha samotných prsů, na které jsme se primárně

zaměřili a ostatnı́ části gestikulace jsme prozatı́m vypustili. Data o poloze prsů můžeme zı́skat
přı́mo (deformačnı́mi nebo inerciálnı́mi senzory), nepřı́mo (senzory magnetického pole, EMG).
Během této práce byly uskutečněny dva prototypy pro rozpoznávánı́ polohy prstů za využitı́
obou přı́stupů.
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Data ze senzorů se posı́lajı́ do logické jednotky (Arduina), kde se zpracovávajı́ na gesto.
Důvod zpracovánı́ v Arduinu je oddělenı́ hrubých dat od operačnı́ho softwaru v počı́tači. Zajistı́
se tı́m modularita a rychlé hledánı́ chyb při vývoji a změně hardwarové části systému.

(a) 1. Prototyp - Flexnı́ senzory (b) 2. Prototyp - Hallovy sondy

Obrázek 2: Prototypy datových rukavic

Prvnı́ model (2a) využı́vá flexnı́ch senzorů, které fungujı́ jako potenciometry na základě
deformace způsobené ohybem prstu. Při ohybu senzoru se elektrický odpor zvyšuje a měřenı́m
protékajı́cı́ho napětı́ zjišt’ujeme ohyb prstu. Důvodem zvolenı́ těchto senzorů byla jejich jedno-
duchost a přı́močaré využitı́.

Obrázek 3: Držáky senzorů a magnetů

Druhý prototyp (2b) jsme navrhli na základě nepřı́mého měřenı́ za pomocı́ Hallových
sond, které měřı́ intenzitu magnetického pole. Při ohybu prstů se magnet vůči senzoru dostane
pod úhel, čı́mž se změnı́ elektromagnetická indukce. Z hodnoty indukce dokážeme určit polohu
prstu. Pro upevněnı́ senzorů a magnetů jsme vytiskly malé plastové držáky na 3D tiskárně viz
obrázek (3).

Poděkovánı́

Děkuji katedře kybernetiky za možnost využitı́ hlasových syntezátorů.
Děkuji IoT Labu za využitı́ prostředků ke konstrukci hardwarové části systému.
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