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В докладе рассматривается носимая система, используемая для считывания инфор-
мации о движениях человека. Данная система может быть использована для управления
роботизированными системами в ситуациях, где возможности человека ограничены или
существует угроза его жизни и здоровью; для обучения антропоморфных роботизирован-
ных устройств паттернам движений; в других сферах применения, где может понадобится
считывание основных движений человека.

Разработанная носимая система, включает в себя группу инерциальных датчиков для
считывания движений крупной моторики человека и группу механических датчиков для
считывания движений мелкой моторики человека [1]. В отличие от оптических [2] и меха-
нических [3] систем захвата движений, данная конфигурация обладает следующей комби-
нацией преимуществ: эргономичностью, возможностью использования операторами раз-
ного телосложения, модульностью, позволяющей легко осуществлять ремонт или изменять
отдельные части системы.

В качестве инерциального датчика в системе используется комбинация из акселеро-
метра, гироскопа и магнитометра, расположенных на микросхеме MPU-9250 компании
Invensense [4]. Это позволяет получать информацию о движении по девяти степеням сво-
боды. Для получения точных данных о вращении применяется фильтр Маджвика [5]. В
носимой системе используются 15 датчиков MPU-9250, которые размещаются на голове,
сверху спины, пояснице, плечах (2 шт.), предплечьях (2 шт.), кистях (2 шт.), бедрах (2 шт.),
голенях (2 шт.) и стопах (2 шт.). Данные с датчиков передаются по шине I2C и обрабаты-
ваются платой Raspberry PI. Датчики имеют один адрес, поэтому в системе используются
I2C-мультиплексоры.

Для получения данных о движениях пальцев используются датчики, представляющие
собой резистивный делитель напряжения с фоторезистором, закрепленным в непрозрач-
ной трубке, на другом конце которой закреплен светодиод. На большом пальце закреплен
один такой датчик, на остальных - по два датчика. Данные датчиков собираются через
мультиплексор, преобразуются на АЦП и передаются на плату по I2C шине.
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