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Висновкипороботі
Уданомудисертаційномудослідженнібулирозглянутіпитання
присвяченівирішеннюпроблеммоделюванняірозпізнаваннямімічноїскладової
проявівемоційВрезультатідослідженнябулозапропонованошляхивирішення
поставленоїзадачідисертаційногодослідженнящополягалиурозробці
математичнихмоделейметодівалгоритмівтаїхреалізаційзокрема
Створенотехнологіющоскладаєтьсяздвохосновнихмодулівмоделювання
жестівтарозпізнаванняжестівяківикористовуютьбазуданихіз
специфікаціямижестівщозберігаютьсяуформатіубазіданих

Створенотехнологіюякавпершереалізуємоделюванняжестівта
розпізнаванняжестівдляукраїнськихжестівдактильноїабеткизадопомогою
інструментівкросплатформеноїрозробкиМоделюванняжестівбуло
реалізованозадопомогоюфреймворкуякийєкросплатформенимта
демонструєзадовільнупродуктивністьнарізнихплатформахмобільнихвебта
настільнихдемонструючиреалістичнутривимірнумодельрукиКількість
полігонівтаанімаційнийкрокпереходівжестуможнарегулюватизадля
виконанняроботи
Буловпершезібранонабірданихізпонадзображеньвикористовуючи
різніумовитарукилюдейрізноговікутастатіНабірданихдоповненоза
допомогоюметодикаугментаціїакінцевийнабірданихскладаєтьсяз
зображеньМодульрозпізнаванняжестівбувреалізованийзадопомогою
фреймворкущозабезпечуєможливістьфункціонуваннямоделіна
різнихплатформахбезбудьякихмодифікаційбазиданихтамоделіабомодулю
длятренуваннямоделі
БуловдосконаленопідхіддорозпізнаваннядактилемВякостімоделідля
розпізнаванняжестівбулаобранаархітектураякмодельз
найкращимкомпромісомміжрозмірамитаточністюособливона
низькопродуктивнихплатформахтакихякмобільнітавебМодельбула
підготовленаназібраномунаборіданихукраїнськоїдактильноїмовиЗавдяки

вдосконаленнюзадопомогоютехнологіїтривимірнихзгортокмодельпоказала
ультрасучаснийрівеньякості
Проведеноекспериментальнівипробуваннянаосновіякихбулаобрана
оптимальнаархітектурамоделізметоюзбереженнянайкращогорівняшвидкодії
знайменшимможливимрозміроммоделі
Булипоказаніпорівняльнірезультатирізнихархітектурізтривимірними
згорткамитабезнихотриманівходіекспериментуПродуктивністьмоделі
порівнюваласязіншимипідходамитапродемонструвалааналогічніабовищі
значенняякіпотенційнозбільшуютьсяіззбільшеннямрозмірунаборуданих
Запропонованутехнологіюкомунікаціїжестамиможнадодатково
доповнитиіншимижестамимовамийіншимикросплатформенимимодулями
Результатидисертаційногодослідженнямаютьяктеоретичнетакі
практичнеспрямуванняРезультатиокремихелементівданогодослідженнябули
використанівнауковихдослідженняхвнауковихтемахізвітах
Значеннярезультатівдослідженняполягаєузастосовностіїхврізних
галузяхНайбільшочевиднимєвикористанняззалученнямтехнологій
розпізнаванняімоделюваннядактилемпринавчанніжестовоїмовилюдейякі
маютьвоточенніособузвадамислухудлярозробкиінформаційнихтехнологій
дляінклюзивноїосвітидляшкільнихідошкільнихзакладівізвивченням
жестовоїмовидлясамонавчаннябатьківдітейізвадамислухуабосоціальних
працівниківмедицинанаціональнаполіціятаіншіслужбищоконтактуютьіз
людьмизвадамислуху
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