STRESZCZENIE

Praca zostala poswiecona problemowi rozpoznawania wieloetapowego dla potrzeb
sterowania robotyczng proteza dloni. W odréznieniu od klasyeznego podejécia zostalo
zaproponowane rozwigzanie, w ktérym proces sterowania zostaje rozpoczety przed koicem
rejestracji pelnego sygnali. Zaproponowany sterownik rozpoznawania wieloetapowego
wspoldziala z klasycznym systemem rozpoznawania ruchéw. Shluzy do sterowania
kinematycznego urzadzeniem koncowym, jakim jest robotyczna proteza. Pozwala on
rozpoczal ruch protezy jeszcze przed konicem wlasciwego przyporzadkowania svgnalu do
jednej z klas poprzez laczenie tychze klas w grupy ruchéw i klasyfikowanie sygnalu do

jednej z takich grup.

Wraz z rosngcg dlugoscig zarejestrowanego sygnatu liczba klas w grupie systematycznie
sie zmniejsza. Dzigki odrzucaniu niepasujacych klas w trakcie trwania pomiaru mozliwe

jest rozpoczecie ruchu jeszcze przed zakonczeniem etapu akwizycji danych.

Prezentowane podejécie zaklada, ze we wezesnych fazach rejestracji sygnalu pomiarowego
mozna zaklasyfikowaé sygnal do zbioru kilku ruchéw. Algorytm nie podejmuje jeszcze
decyzji, jaka bedzie koncowa komenda systemu, ale umozliwia rozpoczecie ruchu protezy.
Kolejne iteracje algorytmu powoduja zmniejszenie ilosci klas w grupie do ktérej nalezy

sygnal, a wiec doprecyzowanie intencji ruchu (vide punkt 4.6).

Stowa kluczowe: sterowanie decyzyjne, elektromiografia, robotyczna proteza, ekstrakcja,

selekcja, Klasyfikacja, rozpoznawanie obiektow, klasyfikacja wieloetapowa
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