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Математическая модель шаблона двигательного действия на основе данных 

гониометрии, ЭЭГ и ЭМГ  
 

Отклонения в электрофизиологических сигналах причастных к двигательной активности 

опорно-двигательного аппарата от значений нормы или среди здоровых людей при различной 

концентрации внимания, точности, меткости и т.д., проявляются в амплитуде, фазе, форме и 

других характеристиках сигналов [1, 2]. Создание единой математической модели данных 

шаблонов и последующая разработка адаптивных алгоритмов выделения и классификации 

электрофизиологических сигналов, типов движений, и заболеваний опорно-двигательного 

аппарата и нервной системы позволит вывести автоматизированные системы диагностики и 

реабилитации на новый, более эффективный уровень. 

При анализе мышечной активности следует отметить, что суммарный потенциал скелетной 

мышцы равен алгебраической сумме потенциалов, созданных каждым нейроном, подходящим 

к этой мышце: 
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Таким образом, сформируем вектор, описывающий  движение человека: 
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  - вектор, описывающий реакцию мышц человека в зависимости от 

поданных на них потенциалов и параметров мышечных волокон )(tk

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В результате установлено, что шаблон движения можно описать вектором: 
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- вектор пространственного изменения положения кинематических пар; )(),( tnUtbI
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вектора описывающие изменение электрофизиологических параметров во временя движения 

(некоторые примеры представлены в работе [7]); stP


 - вектор, описывающий спектрально-

временные характеристики (частотные, мощностные спектры и т.п.) шаблонов 

гониометрических и электрофизиологических сигналов; ptP


, - вектор, описывающий 

пространственно-временные характеристики движения (темп, амплитуду, скорость, ускорение 

и т.п.). 
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