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НЕЧІТКА ЛОГІКА В ЗАДАЧАХ 
РОЗПІЗНАВАННЯ ЖЕСТІВ 

 
 

Дана стаття присвячена проблемі розпізнавання жестів як одній з важливих 
областей застосування комп’ютерного зору, зокрема, для побудови різного типу 
людино-машинних інтерфейсів, керування відповідними технічними засобами і 
системами віртуальної реальності та ін. Особливу увагу приділено розпізнаванню 
деяких характерних рухів рук людини, що мають у визначеній предметній області 
відповідні семантичні значення, на основі застосування нечіткої логіки та систем 
нечіткого логічного висновку. Наведені та обговорюються результати моделювання, 
що підтверджують працездатність та високу ефективність розробленої нечіткої 
системи розпізнавання для 7-ми різнотипних жестів. 

Ключові слова: розпізнавання, образ, жест-команда, нечітка логіка, алгоритм, 
зображення, фон, перешкоди. 

 
Данная статья посвящена проблеме распознавания жестов как одной из важных 

областей применения компьютерного зрения, в частности, для построения раз-
личного типа человеко-машинных интерфейсов, управления соответствующими 
техническими средствами и системами виртуальной реальности и др. Особое 
внимание уделено распознаванию некоторых характерных движений рук человека, 
имеющих в определенной предметной области соответствующие семантические 
значения, на основе применения нечеткой логики и систем нечеткого логического 
вывода. Приведены и обсуждаются результаты моделирования, подтверждающие 
работоспособность и высокую эффективность разработанной нечеткой системы 
распознавания для 7-ми различных жестов. 

Ключевые слова: распознавание, образ, жест-команда, нечеткая логика, алго-
ритм, изображение, фон, помехи. 

 
This article is dedicated to the problem of gesture recognition as the one of the 

computer’s vision applying most popular field, particular, for creating different types of 
human-machine interfaces and for the appropriate technical means and virtual reality 
control systems and so on. Special attention paid to the recognition of some human hand 
movements, that have appropriate semantic value in a certain subject area, on the basis 
of fuzzy logic systems and fuzzy inference engines. The simulation results, that confirm 
the efficiency and high potential of fuzzy recognition system for seven different gestures, 
are under concideration and discussion. 

Key words: recognition, vision, gesture-command, fuzzy logic, algorithm, representation, 
background, interferences. 

 
 
Постановка проблеми. На сьогоднішній день існує тенденція підвищення рівня розробки і використання 

різних модифікацій спеціалізованих роботів та робототехнічних систем для застосування в медицині. 
Однією з таких областей є реабілітація хворих з порушенням рухових функцій [1; 2; 3]. При цьому існують 
проблеми оперативної корекції процесів реабілітації подібного типу, оскільки органи і системи керування 
розраховані на здорових людей. Тобто людина-оператор має неперервно здійснювати процес керування 
робототехнічною системою (РТС) в інтерактивному режимі при її взаємодії з пацієнтом. 

Загальна схема роботи РТС з пацієнтом наведена на рис. 1. 
Як видно зі схеми основним користувачем робототехнічної системи є оператор (лікар-фізіотерапевт), 

який повністю її контролює. Пацієнт виступає в ролі кінцевої ланки системи. Для прискорення фізичного 
одужування, крім виконання реабілітаційних вправ, важливу роль також відіграє психологічне відношення 
пацієнта до себе та свого захворювання. Бажання пацієнта бути не пасивним, а активним учасником 
реабілітаційного процесу може бути реалізовано при використанні наступної модифікації робототехнічної 
системи (рис. 2), яка дасть змогу пацієнтові не лише виконувати вправи, а і мати можливість впливати на 
хід процедури, тобто виступати у ролі оператора. 
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