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Людину постійно притягував Місяць, і в 1969 р. мрія людства здійснилася – людина вперше ступила на його поверхню. За ці 57 років Місяць постійно досліджувався, а нещодавно успішно завершилася місія «Артеміда-2», під час якої люди знову облетіли Місяць. На цьому тлі колонії людей на Місяці виглядають усе більш реальними. Допомагати поселенцям на таких колоніях будуть роботи, зокрема колаборативні роботи-маніпулятори, або коботи, які створені для спільної роботи з людиною. Коботів не програмують, їх тренують люди, показуючи рухи і виконуючи послідовність дій разом із ними, після чого роботи закріплюють результат самостійно. Це дозволяє використовувати нові способи керування. Одним із таких способів є керування за допомогою жестів. Кобот реагує на ці жести та повторює їх. Такий підхід спрощує навчання та робить керування роботами інтуїтивно зрозумілим. 
У зв’язку з цим у даній роботі реалізується жестове керування колаборативним роботом. Об’єкт дослідження – тренування колаборативного робота-маніпулятора. Предмет дослідження – система керування колаборативним роботом-маніпулятором. Мета дослідження – підвищення ефективності навчання колаборативного робота-маніпулятора шляхом реалізації безконтактного керування за допомогою жестів. Основні завдання дослідження: 1) здійснити огляд наукових джерел щодо типів та класифікації роботів-маніпуляторів; 2) створити діючу модель маніпулятора; 3) розробити програмне забезпечення для жестового керування маніпулятором; 4) перевірити роботу створеної моделі.
Проведений аналіз літератури показав, що до ознак, які вже стали традиційними при класифікації промислових роботів, у ХХІ столітті додано спосіб взаємодії з людиною, що пов’язано з появою колаборативних роботів. Їх можна поділити на такі, що працюють із фізичним контактом з людиною, і без нього. Саме останній тип коботів розглядається у дослідженні. 
Для виконання дослідження була створена діюча модель маніпулятора кобота. За знайденими в Інтернеті кресленнями деталі маніпулятора були вирізані з фанери за допомогою лазерного різання та зібрані в єдину механічну конструкцію. Маніпулятор має нерухому основу та руку з двох ланок. Рука може повертатися вліво та вправо відносно основи, а кожна ланка може підійматися і опускатися. Керування здійснюється за допомогою мікроконтролера Arduino Nano. Для повороту використовуються три сервоприводи SG90.
Далі маніпулятор було оснащено датчиками для реалізації безконтактного керування. На другу ланку встановлено ультразвуковий далекомір HC-SR04 та два інфрачервоні датчики KY-033. Далекомір визначає відстань до об’єкта, а інфрачервоні датчики – наближення руки оператора зліва чи справа без фізичного контакту. Arduino Nano обробляє сигнали та керує сервоприводами. Залежно від положення долоні оператора змінюється положення руки маніпулятора: вона повертається вліво або вправо, підіймається чи опускається, тобто імітує жестове керування. Програма написана мовою С у Arduino IDE.
Отже, у дослідженні показано, що перспективним напрямом розвитку робототехніки є колаборативні роботи, оскільки вони дозволяють використовувати нові способи взаємодії з оператором. Створено діючу модель колаборативного робота під керуванням Arduino Nano, оснащену сервоприводами, ультразвуковим далекоміром і двома інфрачервоними датчиками. Реалізовано жестове керування, за якого маніпулятор повторює рухи долоні оператора. Експериментально встановлено, що маніпулятор правильно реагує на рухи руки. Отримані результати можуть бути використані для створення роботів-помічників людини на Місяці.
