Handgest styrd robot

Bakgrund
En mindre arduino robotarm som styrs med hjalp av handgester konstrueras
som ska forsoka bara samt forflytta féremal.
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Syfte

Syftet med projektet ar att styra en robotarm med handens rérelser som kan
anvandas for att utféra en viss typ av uppgift eller jobb pa ett extremt effektivt
satt, bland annat plocka, lyfta och placera objekter. Prototypen skall vara liten
och anpassad for att bara sma foremal men det gar att utveckla storre
modeller som kan anvandas i industri, sjukvard och hemma.

Mal
Malet med projektet ar att arduino robotarm ska styras med handgester i form
av en handske med hjalp av flex sensorer och en accelerometer.



Metoden

Det skickas en signal fran robothandsken genom bluetooth till servomotorn,
nar ett varde har mottagits sa skickar servomotorn en signal till en specifik
servomotorn som gor att att robotarmen borjar rora sig. Om det laggs flera
servor och sensorer da vi kan styra varje motor. Om vi antar att robotarmen ar
en serie av servomotorer som samordnar med varandra for att utféra en
funktion da kan vi skapa en robotarm som blir styrd av en robothandske.
Arduino som ar kopplad till robothandsken anvander sensorer for att
kommunicera med arduino som ar kopplad till robotarmen.
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