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A motion capture, mozgdsmasolas vagy digitdlis mozgasrogzités egy olyan eljaras, technika, amelynek
soran lemasolunk, rogzitiink egy mozgést, majd azt atiltetjiik egy digitdlis modellre. A technikat Skécidban
dolgozték ki, és f6ként a szérakoztatdipar [1], az orvostudomény, a sport és a hadsereg alkalmazza.

Jelen dolgozatban bemutatjuk, hogy a mozgasmasolast hogyan hasznédlhatjuk robotok vezérlésére.

A mozgasok mésoldsat Kinect segitségével végezziik, felismertetjitk a mozdulatokat, gesztusokat [4],
inverz kinematikdval [2] kiszdmitjuk a koordindtdkat [3], majd az adatokat 4tkiildjiik a robotnak, amely
végrehajtja a kért mozdulatot.

A technikdt LEGO és micro:bit alapu, sajat épitésti robotokon teszteltiik.
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