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В современном мире нововведения в сфере вычислений и вычис-
лительной техники требуют уже наличия более естественного интер-
фейса в интерактивных компьютерных системах, предназначенных
для использования человеком. Предметом данной работы является
построение в рамках полидисциплинарного направления человеко-
компьютерного взаимодействия (HCI, human–computer interaction)
системы манипулирования объектом с помощью жестов руки. Те-
стирование построенной системы проходило на примере управления
роботом Khepera II с помощью статических жестов руки.

Данная работа тесно связана с задачей распознавания жестов.
Большинство разработанных методов распознавания жестов исполь-
зуют цветные изображения как основной источник данных, также
в подобных методах может производиться анализ последовательно
идущих кадров, а алгоритмы распознавания могут быть существен-
но требовательны к объёму выборок при обучении. Появление сен-
сорных устройств с RGBD–камерами, таких как контроллер Kinect,
позволило распознавать образы, используя информацию о расстоя-
нии от образа до камеры и соседних элементов сцены в кадре, не
опираясь на особенности освещения сцены.

В работе рассмотрены особенности сбора выборки, был предло-
жен метод перевыборки, основанный на кластеризации с миними-
зацией максимального межкластерного расстояния. Для сегмента-
ции руки на входном изображении, представляющем из себя кар-
ту глубины, предложен набор универсальных признаков, позволяю-
щий оценить локальные свойства областей сцены. Универсальность
признаков заключается в возможности использования произвольно-
го классификатора в решении задачи сегментации руки с предло-
женным набором признаков. Для распознавания жестов сегменти-
рованной руки рассмотрены признаки, основанные на гистограммах
и геометрических особенностях руки: нормализованные гистограм-
мы направленных градиентов и дефекты выпуклой оболочки руки.
Рассмотренные и предложенные признаковые описания позволяют
построить систему манипулирования объектом, алгоритм сегмента-
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ции позволяет найти руку, среднеквадратичная ошибка сегментации
руки не превышает 0.1 на валидационной выборке.
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