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Hlasova protéza ovladana gesty ruky

Petr Antal’

1 Uvod

Na katedfe kybernetiky se zabyvame syntézou feci nékolik let. Tato prace pohliZi na jeji
vyuziti z pohledu zakomponovéni syntézy do datové rukavice, ktera bude prekladat znakovy
jazyk do mluveného slova. Tento vyzkum vznikl v reakci na vytvoreni nové alternativy k dosa-
vadnim postuptim k ndvratu feci handicapované osobé.

Préce se zabyvala dosavadnimi existujicimi vyzkumy v této oblasti a vlastnim ndvrhem
podobného systému.

2 Datova rukavice

Datova rukavice je koncept digitalizace pohybu a polohy ruky s cilem rozpoznat z téchto
dat gesto. V nasem pripadé se gestu pfifazuje vyznam ze znakového jazyka. Pro plné rozpoznéni
znakového jazyka je nutné znat z ¢eho se sklada a adekvatné navrhnout datovou rukavici pro
tuto dlohu.

Poloha prstit
Pohyb ruky

Gestikulace Orientace ruky

Poloha ruky

Pohyb rtd

| Postavent téla

Mimika a postoj )—

Vyraz obliceje

Obrazek 1: Cisti znakového jazyka

Na obrazku (1) je ukazan rozbor znakového jazyka a miizeme vidét, Ze datovou rukavici
lze reprezentovat pouze gestikulaci, které je prozatim dostacujici. K mimice se v budoucnu
muZeme potencidlné vratit a navrhnout hybridni systém pro plné rozpoznani znakového jazyka.

3 Vlastni prototyp datové rukavice

Zakladnim kamenem rozpozndani gesta je poloha samotnych prsi, na které jsme se primarné
zaméfili a ostatni ¢asti gestikulace jsme prozatim vypustili. Data o poloze prsti miiZzeme ziskat
piimo (deformacnimi nebo inercidlnimi senzory), nepiimo (senzory magnetického pole, EMG).
Béhem této prace byly uskute¢nény dva prototypy pro rozpoznavani polohy prsti za vyuZiti

obou pfistupu.
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Data ze senzoru se posilaji do logické jednotky (Arduina), kde se zpracovavaji na gesto.
Duivod zpracovani v Arduinu je odd€leni hrubych dat od operacniho softwaru v pocitaci. Zajisti
se tim modularita a rychlé hledani chyb pii vyvoji a zméné hardwarové ¢4sti systému.
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(a) 1. Prototyp - Flexni senzory (b) 2. Prototyp - Hallovy sondy

Obrazek 2: Prototypy datovych rukavic
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Prvni model (2a) vyuziva flexnich senzort, které funguji jako potenciometry na zakladé
deformace zptisobené ohybem prstu. Pfi ohybu senzoru se elektricky odpor zvysuje a méfenim
protékajiciho napéti zjistujeme ohyb prstu. Divodem zvoleni té€chto senzort byla jejich jedno-
duchost a pfimocaré vyuziti.

Obrazek 3: Drziky senzord a magnett

Druhy prototyp (2b) jsme navrhli na zdkladé nepfimého méfeni za pomoci Hallovych
sond, které méfi intenzitu magnetického pole. Pfi ohybu prsti se magnet vici senzoru dostane
pod dhel, ¢imZ se zméni elektromagneticka indukce. Z hodnoty indukce dokdZeme urcit polohu
prstu. Pro upevnéni senzorti a magnetd jsme vytiskly malé plastové drzaky na 3D tiskarné viz
obrazek (3).

Podékovani

Dékuji katedfe kybernetiky za moZnost vyuZziti hlasovych syntezatort.

Dékuji IoT Labu za vyuziti prostiedkl ke konstrukci hardwarové ¢asti systému.
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