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The paper discusses the development of an interactive hand gesture 

presentation control system. Computer vision algorithms and a standard webcam 

are used to implement contactless control. The system analyzes the video stream, 

determining the hand position and 21 key points corresponding to finger joints 

and palm parts. Based on the relative positions of these points, gestures are 

classified, and corresponding control commands are generated. The proposed 

approach ensures intuitive user-computer interaction and can be applied in various 

fields. 

 

На сучасному етапі розвитку інформаційних технологій спостеріга-

ється активне впровадження засобів автоматизації, підвищення зручності 

взаємодії користувача з комп’ютерними системами та створення максима-

льно інтуїтивних інтерфейсів взаємодії [1, 2]. Одним із перспективних на-

прямів є використання безконтактних методів керування, які поступово пе-

реходять від концептуальних рішень до практичного застосування у різних 

сферах діяльності. 

У системах розпізнавання жестів застосовується значна кількість алго-

ритмів, кожен з яких має свої переваги та обмеження, що обумовлює необ-

хідність їх аналізу та порівняння. Однією з актуальних проблем залишається 

ефективне управління мультимедійними презентаціями під час публічних 

виступів. Використання традиційних маніпуляторів, таких як миша або кла-

віатура, часто обмежує мобільність доповідача та порушує динаміку взає-

модії з аудиторією, що підкреслює доцільність впровадження інтелектуаль-

них безконтактних систем. 

Окрім традиційного керування за допомогою миші або клавіатури, іс-

нують також спеціалізовані пристрої для розпізнавання жестів, зокрема се-

нсорні рукавички або інші датчики, що фіксують рухи руки. Однак викори-

стання таких пристроїв потребує додаткового апаратного забезпечення, що 

обмежує їхню доступність та не завжди є доцільним у повсякденному вико-

ристанні Натомість методи комп’ютерного зору пропонують програмну ре-

алізацію розпізнавання жестів на основі стандартних оптичних сенсо-

рів (веб-камер) [3–5].  

Одним із найбільш поширених підходів є використання методів 

комп’ютерного зору. У цьому випадку для розпізнавання жестів використо-

вується звичайна камера та програмні алгоритми обробки зображень [1]. 
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Першим етапом роботи таких систем є отримання зображення з камери. Ве-

бкамера або камера ноутбука передає відеопотік, який складається з послі-

довності кадрів. Програма аналізує кожен кадр, виявляє руку, визначає її 

положення та на основі отриманої інформації здійснює розпізнавання жес-

тів. Для реалізації системи розпізнавання жестів у режимі реального часу 

використовуються сучасні програмні бібліотеки. Для роботи з відеопотоком 

застосовується OpenCV [2]. 

Алгоритми розпізнавання жестів у системах безконтактного керування 

складаються з кількох послідовних етапів. Першим етапом є отримання ві-

деопотоку з вебкамери, з якого система обробляє кожен кадр зображення. 

Наступним кроком є виявлення руки на зображенні. Для цього можуть ви-

користовуватися спеціалізовані моделі комп’ютерного зору, зокрема фрей-

мворк MediaPipe, який дозволяє визначати положення руки у режимі реаль-

ного часу. 

Після виявлення руки система визначає її ключові точки, тобто харак-

терні точки, за допомогою яких можна встановити положення долоні та па-

льців. У моделі MediaPipe визначається 21 ключова точка, що відповідає су-

глобам пальців та основним частинам долоні (рис. 1). Така кількість точок є 

достатньою для точного визначення положення пальців і долоні, водночас 

не створюючи надмірного навантаження на систему. Кожна точка характе-

ризується координатами у просторі, що дозволяє отримати цифрове пред-

ставлення положення руки. 

 

 
Рисунок 1 – Ключові точки руки, що визначаються моделлю MediaPipe 

 

Важливим аспектом роботи розроблених алгоритмів є їхня здатність 

стабільно працювати за різних умов. Точність визначення ключових точок 

залежить від освітлення у приміщенні та від складності фону. Щоб змен-

шити кількість помилкових спрацьовувань, у алгоритм можна додати поро-

гову фільтрацію за коефіцієнтом впевненості (confidence score), який видає 

модель MediaPipe. Це дозволяє ігнорувати випадкові об’єкти у кадрі, що мо-

жуть виглядати як рука, і забезпечує стабільну роботу системи навіть у зви-

чайних умовах аудиторії. 

Наступним етапом є аналіз взаємного розташування ключових точок. 

Для цього обчислюються евклідові відстані між координатами окремих то-

чок руки. Відстань між двома точками визначається за формулою: 
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𝑑 =  √(𝑥2 − 𝑥1)2 + (𝑦2 − 𝑦1)2, 

 

де 𝑥1, 𝑦1 та 𝑥2, 𝑦2 – координати двох ключових точок руки на зображенні, а 

𝑑 – відстань між ними. На основі отриманих значень та кутових відхилень 

між фалангами пальців здійснюється класифікація поточного жесту. 

Після розпізнавання жесту система інтерпретує його як конкретна по-

дія керування, що ініціює виконання відповідної програмної інструкції. На-

приклад, емуляцію натискання клавіш для перемикання слайдів. Таким чи-

ном, використання алгоритмів комп’ютерного зору забезпечує інтуїтивний 

та безконтактний спосіб взаємодії користувача з комп’ютерною системою. 

Перспективним напрямом розвитку систем безконтактного керування 

є інтеграція алгоритмів розпізнавання жестів із штучним інтелектом та на-

вчанням на основі даних користувачів [2, 5]. Це дозволить підвищити точ-

ність і адаптивність системи до індивідуальних особливостей рухів, а також 

забезпечити розширені сценарії застосування, такі як керування смарт-при-

строями або інтерактивні навчальні платформи. Подальші дослідження у 

цьому напрямі сприятимуть широкому впровадженню безконтактних сис-

тем у повсякденне життя та професійну діяльність. 

Розпізнавання жестів є перспективним і зручним методом взаємодії лю-

дини з комп’ютером. У майбутньому ці методи можна буде застосовувати 

не лише для керування презентаціями, а й для критично важливих систем, 

наприклад виклику поліції чи швидкої допомоги, зокрема для осіб з обме-

женою мобільністю. Відсутність потреби у коштовному апаратному забез-

печенні робить такі системи доступними для масового впровадження у по-

всякденне життя.  
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