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Robotiránýıtás mozgásmásolással
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A motion capture, mozgásmásolás vagy digitális mozgásrögźıtés egy olyan eljárás, technika, amelynek
során lemásolunk, rögźıtünk egy mozgást, majd azt átültetjük egy digitális modellre. A technikát Skóciában
dolgozták ki, és főként a szórakoztatóipar [1], az orvostudomány, a sport és a hadsereg alkalmazza.

Jelen dolgozatban bemutatjuk, hogy a mozgásmásolást hogyan használhatjuk robotok vezérlésére.
A mozgások másolását Kinect seǵıtségével végezzük, felismertetjük a mozdulatokat, gesztusokat [4],

inverz kinematikával [2] kiszámı́tjuk a koordinátákat [3], majd az adatokat átküldjük a robotnak, amely
végrehajtja a kért mozdulatot.

A technikát LEGO és micro:bit alapú, saját éṕıtésű robotokon teszteltük.
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