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ДОДАТОК А 

Архітектурна схема розроблюваної системи 
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ДОДАТОК Б 

Таблиця з зобреженнями використаних жестів 

 

 

Назва в системі Жест 

STOP 

 

GRIP_ 

OPEN CLOSE 

  

L_BASE_/BASE_ 

LEFT RIGHT 

  

PITCH_ 

UP DOWN 

  

SPEED_ 
 

COARSE/ FINE 
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ДОДАТОК В 

Апробація результатів у статті 
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ДОДАТОК Г 

Демонстраційний матеріал 
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№ 
доку-
мента 

Позначення Найменування 
Додаткові 
відомості 

 
 Текстові документи  

 
 

  

1 ГЮІК.505111.001 ПЗ Пояснювальна записка А4,  119 с. 
    
  Додаткові матеріали  
    

2  Демонстраційний матеріал у А4,   14  с. 
  вигляді презентації  

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    
     

ГЮІК.505111.001 ПЗ      
Змін. Арк. Номер докум. Підпис Дата 
Розроб.  Гайдук І. М.   Система управління роботизованим 

маніпулятором на основі 
розпізнавання жестів руки 

 
Відомість кваліфікаційної роботи 

Літера Аркуш Аркушів 
Перевір.  Жарікова І. В   Н 1 1 
    Кафедра КІТАР 

 
ХНУРЕ 

Н.контр. Демська Н. П.   
Затв. Невлюдов І.Ш.   
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