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Нейроінтерфейс або інтерфейс мозок-комп’ютер можна використовувати для керування 
роботизованою рукою, наприклад, щоб допомогти людям із паралічем виконувати повсякденну 
діяльність. Незважаючи на велику базу моделей та методів для оцінювання, розпізнавання 
сигналів у нейроінтерфейсних системах, користувача інтерфейсу мозок-комп’ютер все ще 
залишається складним завданням контролю процесу захоплення та підняття об’єктів за 
допомогою роботизованої руки [1]. 

Для вирішення даної задачі та спроби усунення вищезгаданих недоліків, було створено 
прототип нейроінтерфейсу [2] (рис. 1), який дасть змогу керувати простою роботизованою 
рукою. Принцип роботи такої системи наступний: на першому етапі, людина-оператор 
отримуючи візуальний зворотній зв’язок, намагається перемістити на екрані монітора червоний 
курсор у необхідну позицію, щоб вразити ціль. Від переміщення курсору залежить переміщення 
роботизованої руки-маніпулятора. Спостерігаючи за курсором та роботизованою рукою, 
людина-оператор намагається перемістити осатаній в необхідне положення. 

Наведений прототип дасть змогу провести експериментальний аналіз та покращити доступні 
моделі та методи для оцінювання, розпізнавання сигналів в нейроінтерфейсних системах. 

 

 
 

Рисунок 1. Схема нейроінтерфейсу для дискретного керування роботизованою рукою 
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