
произвольной ГСА при любом заданном множестве ОП. 
Недостатком является увеличение аппаратурных затрат в 
схеме ОЧ, которые возрастают с увеличением числа 
переходов, реализуемых дополняющей ОП. 
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Аналіз дактилем для створення систем навчання 

дактильній абетці різних жестових мов 
 

У роботі побудовано базу даних дактилем 14 
дактильних жестових мов за допомогою системи 
специфікацій [1]. Кожна дактилема в цій базі – це набір 
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параметрів, що характеризують конфігурацію руки в 
просторі, її положення та характер руху. Загальна кількість 
дактилем, що було досліджено – 424, з них 69 визначено як 
унікальні конфігурацій руки (множина U). Для спрощення 
роботи з дактилемами та подальшого аналізу створено 
базу даних фотографій конфігурацій руки з множини U, 
проведено порівняльний аналіз конфігурацій руки серед 
мов, які досліджувались. Найбільшу схожість мають 
наступні абетки: українська та російська –88%, 
американська та німецька – 83%, бразильська та фінська – 
73%, французька та німецька – 68%. 
 

На рис. 1 наведено приклад найуживаніших 
конфігурацій руки (їх фотографії так кількість жестових 
мов в яких вони вживаються). 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

14 13 13 13 

 

Рис. 1.  
Дані дослідження можуть бути використані для 

моделювання рухів руки людини, тобто для створення 
тривимірної моделі руки і анімації рухів на ній, а також 
для задачі розпізнавання конфігурацій руки людини.  

На основі проведених досліджень та розробленої 
інформаційної технології навчання українській дактильній 
жестовій мові [1] можливо створювати навчальні програми 
для різних дактильних жестових мов. На рис. 2 наведено 
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приклади роботи програми для російської, польської, 
американської та німецької дактильних абеток. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Російська дактильна абетка   Польська дактильна абетка 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Американська дактильна 
Німецька дактильна абетка  

абетка  

 
 

 
Рис. 2 
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