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摘  要: 在人机交互技术由以计算机演化为以人为中心的背景下,通过感知肌肉活动的手势识别方法,因其可穿

戴性、隐式交互性和可靠性的特点在近几年得到了人机交互研究领域的高度关注.但目前的相关研究缺乏统一的语

义分析模型和系统模型支持研究和开发.为此,分析讨论了交互手势的分类并归纳总结出适合肌肉感知方法的输入

原语,提出基于肌肉感知的手势交互语义分析模型和分层处理的系统结构模型,旨在提高该类型交互应用的研究和

开发工作效率.最后分析了办公室环境下的操作手势交互应用场景,给出了该语义分析模型和分层系统结构模型的

应用实例. 
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Abstract:  Gesture interaction based on muscle sensing has received great attention due to its wearability, implicit interaction, and 

reliability under the background of human-computer interaction technique shifting from computer-centered to human-centered. However, 

current researchs lack of a unified semantic model and system model. This paper discussed the classification of interactive gestures, 

summarized the input primitives suitable for physiological computing technology, and proposed muscle sensing based gesture interaction 

semantic model and hierarchical processing a system model. Finally, this paper implemented a prototype of object operating gesture 

recognition under scenario of office environment. 
Key words:  muscle sensing; gesture interaction; semantic analysis model; system structure model; surface electromyography signal 

人机交互(human-computer interaction,简称 HCI)是研究、设计、实现人与计算机之间通过人机界面进行信

息交流的技术,其最终目标是实现人与机器自然地交流,从而为操作者提供更为直观、舒适的交互体验.由于计

算机已经大量融入人类的社会生活中,人机交互活动日益成为了我们日常生活中不可或缺的组成部分.传统的

人机交互方式,比如键盘、鼠标、遥控器、触摸屏等,都需要人去适应机器.特别在虚拟现实、增强现实等新型

交互场景下,这些方式已经不能满足用户对自然人机交互的需求,突显出了非常大的局限性.而新一代的交互方
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式则侧重于各种新的、更加开放的输入渠道,比如语音、身体动作、手势、表情、生理信号等.交互界面正逐

渐从人围绕着机器发展成为由机器围绕着人的以人为中心,人机交互朝着更加人性化,更加符合人的自然技能

的方向发展. 

生理计算(physiological computing)是一种人体生理与计算机的直接接口,它的目标是对来自人类的生物信

号进行解析,并转换为计算机的实时输入来提高和改善交互体验,其中最具代表性的生理信号是脑电、肌肉电、

心电、眼电、呼吸模式、皮肤电反应和血压等[1].由于其可穿戴性、隐式交互性、移动性和可靠性的特点,使得

基于生理计算的人机交互技术具有巨大的潜力,可以被大多数交互式应用和生理信息驱动式应用所支   持和

使用 ,将作为未来人机交互领域的一个重要方向 .基于肌肉感知的手势交互技术是通过特定的设备获取手   

势动作时的肌肉生理数据 ,通过生理计算方法实现手势动作识别 ,是实现自然人机交互的一种重要方       

式[211].在现有基于肌肉感知的手势交互技术中,通过表面肌电(surface electromyography)捕捉手部动作时肌肉

活动产生的肌肉电信号进行手势识别是目前在人机交互研究中最受研究者关注并且应用最多的方法[2].微软

雷德蒙德研究院的Tan等人首先展示了使用表面肌电作为人机交互接口的可行性.通过使用成环状分布在小臂

上的多通道肌电传感器获取肌电信号,有效地识别了 5 个手指的点击、抬起等动作,并使用该方法开放了便携

可穿戴的肌电-机接口系统原型,成功开发了肌电吉他、随身听控制器等应用[3,4].华盛顿大学 Huang 等人则把肌

电传感器配置成环状分布佩戴在用户手腕上,探索了触屏手机环境下的拇指动作精细识别,包括有反馈和无反

馈条件下的点击,滑动及九宫格解锁操作[5].为了能够捕获更好更全面的手部肌电信号,德国卡尔斯鲁厄理工学

院的 Amma 等人使用了 824 点阵的高密度肌电传感器获取整个手臂的肌电信号,实验证明这种方案可以获得

非常高的手势识别率[6].根据表面肌电手势识别原理,Thalmic Labs 公司开发了肌电腕带 MYO,并且在腕带中加

入运动传感器.MYO 腕带自带的应用支持演示文档控制、简单手势等操作,并且对外开放应用开发接口,是基于

肌肉感知的手势交互技术从研究走向商业应用的第 1 步.同样,也有研究者利用新颖的传感器技术来实现手势

交互应用.麻省理工学院 Dementyev 等人使用压力传感器设计了一条压力腕带感知手臂肌肉群的收缩状况,并

利用这条腕带可以识别握拳、张手、掐指等多种手势动作[7].卡内基梅隆大学的 Zhang 等人则利用肌肉收缩与

放松时的电阻抗差异,使用高分辨电阻抗断层成像技术对手腕截面进行扫描的方式检测手部做动作时手臂肌

肉电阻变化,开发了一套能实时识别手势动作的系统[8]. 

东南大学的宋爱国团队在肌肉活动信号获取设备的研究和开发方面做了深入的研究[9].中国科学技术大

学的陈香教授在基于表面肌电的中国聋哑人手语识别、虚拟现实手势交互应用等方面也获得了不菲的成果[10].

中国科学院软件研究所田丰团队提取手势动作时的肌电信号用于判断手势的起始结束点,解决手势识别应用

中手势与手势之间难以分割的难题[11]. 

虽然基于生理计算的手势交互技术已经有了大量的研究和应用成果,但是研究人员在研究和开发应用时,

往往根据自身的设定和交互环境进行研究,缺少具有针对性的手势交互语义分析模型和系统结构模型.传统的

交互模型如 MVC (model-view-controller)模型[12]、PAC(presentation-abstraction-control)模型[13]等由于过于宽泛

而缺乏对实际应用的指导意义,无法很好地指导通过感知肌肉活动的手势交互应用在实际交互场景的设计和

系统应用的开发.Pavlovic 研究了基于机器视觉的手势识别和交互技术并提出了相应的手势交互系统模型,但

由于图像数据与生理信号数据在数据获取设备、数据获取方法以及数据表达形式都存在上都存在巨大的差异,

该模型也无法很好地应用到生理信号处理中来[14].文献[15]提出了针对生理计算的交互工具箱 PhysiolComp 

Toolkit,通过组件的方式根据需要集成生理计算系统需要的模块提高生理计算研究和应用的开发效率,但是缺

少对手势交互场景的语义分析和系统系统模型的研究. 

因此,本文在对交互手势的分类进行充分研究和合理扩展的基础上,分析了肌肉活动信号的交互手势输入

原语,并提出了基于肌肉感知的手势交互语义分析模型和系统结构模型,为该类型手势交互应用的交互设计和

系统实现提供相关的理论指导和支持.此外,本文调研了办公室环境下的常用操作手势,根据手势交互语义分析

模型和系统结构模型实现了办公室日常操作手势识别系统的分析、设计和简单原型实现,并对系统进行了可用

性和可靠性评估.经实践证明,该模型能够满足基于肌肉感知的手势交互应用的设计需求,对此类应用的开发和
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评估具有一定的理论支持和指导作用. 

1   交互手势分类与输入原语 

手势是一种非语言的交流形式,通常被定义为手或者手与臂结合所产生的各种姿势和动作,以表达想法、

情绪或者强调[16].手势交流是人的本能,在学会语言和文字之前,已经能用肢体语言与人交流,是人们在日常生

活中广泛适用的自然交流方式.随着计算机技术的不断发展,使得基于手势的人机交互技术成为可能.与已有成

熟的交互方式相比,手势交互的技术更复杂,但同时有很多优势:学习成本较低,识别人的自然手势,不像传统交

互那样记住双击和鼠标左右点击的区别;可以脱离实体接触,实现远距离控制;交互动作更加丰富和自然,不同

的操作有不同的手势,不像传统交互局限于点击和滑动等几种常用的操作;对用户正常活动影响较少,可以随时

继续手势操作.因此,我们可以认为手势交互是继鼠标、键盘和触屏之后新的人机交互方式.对手势的交互予以

进行分类和界定,是手势交互研究的重要内容. 

在现有的手势分类中,最适合应用于人机交互领域的是 Pavlovic 的分类方法,根据手势的功能逐层把手势

分成不同的类别[14].随着手势交互研究和应用的深化和扩展,我们对该分类方法做了进一步的扩展和修改.根据

手与目标关系的不同,把操作手势细分为触摸操作手势和抓握操作手势,如图 1 所示. 

 
Fig.1  Gesture classification based on hand function 

图 1  基于功能的手势分类 

手部的运动可以被分为传递用户意图的手势动作和不传递用户意图的无意识手部运动两种情况.无意识

手部运动是指不传达任何交流信息的动作,如走路时双手的摆动,手势准备前的手部动作等.在基于手势的人机

交互应用中,往往需要事先约定手势,目的在于区分对人机交互有意义的手势动作和没有意义的无意识手势.手

势动作本身可以分成交流手势和物品操作手势.交流手势的目的是传递有用信息,根据其表现形态可以分为动

作手势和符号手势.动作手势指动作本身就已经包含交流内容的手势,包括模仿(模仿某个动作)和指向(比如指

向某个方位).符号手势是有着语言表达功能的手势,分别可以表示形态和表示指示.表示指示含义的手势可以

通过手指的运动轨迹来传递表达意图(比如食指在空中画一个圆圈表示车轮),而表示形态类别的手势则通过模

拟目标的形态来表达意图(比如伸出一个手指表示数字 1).这种类型的手势由于可以表示静态手势,易于定义和

识别,也是人机交互中最常用的手势.交流手势在使用过程中通常是空手的,而操作手势则需要与物品接触.根

据用户使用意图和功能的不同,操作手势又可以被分为触摸操作手势和抓握操作手势.触摸操作手势在操作物

品时通常单指或多指对目标物品进行触摸、点击操作.例如在键盘上打字操作、按动开关等.而抓握操作手势

往往以特定的抓握手势抓拿物品,通过操控该物品对目标进行操作.这时候用户抓拿在手中的物品可以看做是

用户身体的延伸.例如用于写字的笔、用于吃饭的勺子.在不同的手势交互场景中需要定义不同的手势集,手势

的分类往往影响着手势集的定义,它决定了手势特征空间和手势持续时间,这对手势的定义和识别起着至关重

要的作用. 

目前应用于手势识别的生理信号数据获取设备包括惯性传感器、肌电传感器、压力腕带等.用户的同一个

输入动作在在不同的交互设备上,系统的解析可能会是截然不同的.例如惯性传感器的输入数据经过手势交互
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系统会映射为位置和方向,而肌电传感器的数据则映射为手势动作.而在不同的应用上下文中,用户做相同的一

个动作,也可能表达的是完全不同的意思.比如用户伸出一个手指,在形态手势输入环境下,用户想表达的意思

是输入单词“1”.而在指向手势输入环境下,用户想表达的则可能是指向手指的方位. 

为了避免设备特定物理特性和输入环境的差异,本文参照文献[17]中输入原语(Input Primitive,简称 IP)的

概念,并结合交互手势分类和生理数据获取设备抽象出一个完备的原语集合,其中包括指示手势、形态手势、

模仿手势、指向手势、触摸操作手势和抓握操作手势这 6 类输入原语,见表 1.每个输入原语是来自不同通道的

独立的、最小的、不可分割的原子操作,可以实例化为一个四元组用户动作,数据表示,使用通道,时间标签,它

体现了某一时刻来自某个输入通道的用户输入动作与一种内部数据表示联系在一起,在一定的应用上下文中

有着特定的交互意义.输入原语是通道无关的,相同的输入原语可以从不同的物理设备通道获得,比如肌电传感

器设备和截面电阻腕带设备做预定义的手势动作时都可以产生形态手势类输入原语.同时输入原语也是应用

无关的,同一个输入原语在不同的应用上下文中完全可以被解释为完全不相同的操作. 

Table 1  Classification of input primitive of gesture interaction based on muscle sensing 

表 1  基于肌肉感知的手势交互输入原语分类 
输入原语类别 设备通道 动作 数据表达 说明 

指示手势 惯性传感器 手指笔划 Pointi|i=1,2,…,n 手指或者手部的空间轨迹序列 
形态手势 

肌电传感器、 
截面电阻腕带、 
压力腕带、 
…… 

预定义的手势 Posture 命令或者单词 
模仿手势 手势动作 Posturei|i=1,2,…,n 系统预定义的变化手序列 

指向手势 指点 Vector 
向量代表指向的方向,可以是 2 维或 3 维

方向 
触摸操作手势 推/拉/按/点/划 Posture  用户操作对象时使用的手势 
抓握操作手势 抓/握/捏/夹 Posture 用户抓拿物品的手势动作 

2   手势交互语义分析模型 

基于肌肉感知的手势交互技术使用的输入通道可能是单通道,也可能是多通道单种输入设备,甚至可能是

多通道多种输入设备.比如在 Saponas 等人的肌肉-机接口研究[3,4]中,使用了多通道的肌电采集设备作为输入设

备.而在聋哑人手语识别应用[9]中,由于需要同时获取手势动作信息和位移信息,因此同时采用了惯性传感器和

肌电采集设备作为输入设备.为了摆脱生理数据获取设备的特定物理特性和操作方式上的差异,将多种生理信

号获取设备的信息整合统一处理,利用交互原语和交互任务串联设备数据和应用,同时考虑交互环境和上下文

信息以进行更加精确的计算和分析,达到更好的手势交互效果,本文提出了基于肌肉感知的手势交互语义分析

模型,如图 2 所示.从语义分析模型可以看到,交互设备管理构件与具体的交互设备直接相关,通过手势输入设备

采集用户手势动作数据.而词法分析构件、语法分析构件和语义分析构件是交互语义分析的核心构件,逐步进

行抽象整合提取出交互任务,将交互任务发送给应用程序构件处理.最后应用程序构件通过交互设备管理构件

中的输出设备将处理结果反馈给用户,形成交互闭环. 

把手势交互语义分析模型分割成负责各个级别功能的构件部分,并定义各个构件部分的功能及其关系,可

以让研究和开发人员减少重复工作,理清交互应用各个部分之间的关系,从而专注于交互逻辑的分析和设计,提

高工作效率. 

(1) 交互设备管理构件 

交互设备管理构件负责各种输入/输出设备的管理,实现用户动作到模型内部形式再到用户感知的转换.输

入设备包括各种生理数据输入设备,如肌肉电传感器、手臂横截面电阻腕带、惯性传感器等.输出设备包括显

示器、扬声器、震动马达等. 

当用户做出手势后,交互设备管理构件通过不同的交互设备提取最原始的数据流,如惯性传感器的加速度

数据、肌电传感器的肌电信号数据、手腕横截面电阻数据等.当应用程序处理完成操作命令,需要将处理结果

反馈给用户时,又通过交互设备管理构件驱动输出设备,使用户感知处理结果.由于具体的数据获取方法或设备

驱动方法与交互设备密切相关,通常需要设备厂商提供的相应的设备驱动程序和开发接口,因此对每一个交互
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设备需要对应一个构件.如肌电传感器构件实现的是对肌电传感器的控制,完成动作到肌电信号的转换;惯性传

感器实现惯性传感器的控制,完成动作到加速度数据的转换;显示器构件实现显示器的驱动,完成用户反馈命令

到用户视觉信息的转换.对每个物理设备建立独立的构件是为了便于设备的增删和变更,以及保证输入/输出通

道的完整性. 

 

Fig.2  Gesture interaction semantic model 

图 2  手势交互语义分析模型 

 (2) 词法分析构件 

词法分析构件负责对交互设备管理构件输入的原始数据流进行处理,并根据输入原语规则对来自不同交

互设备的数据进行词法层级的整合和映射,使得输入设备的数据信息具有各自的词法解释.词法分析构件完成

用户到计算机的词法输入转换,把计算机输入设备的原始数据转换成在一定的应用上下文中有着特定的交互

意义的输入原语.输入原语规则决定了把设备、数据、动作和时间实例化成输入原语的方法,实现从设备到输

入原语的翻译工作.例如,用户使用指点手势指点方向时,词法分析构件对肌电传感器的输入实例化为输入原语

表达Point, EMG, Vector, time. 

(3) 语法分析构件 

语法分析构件负责来自任务的多个输入原语的交互信息进行整合,根据交互语法推断用户的手势操作交

互意图.交互语法规则是指用户和计算机进行交互的操作规则,定义了指定应用场景下允许用户进行操作的手

势集合以及进行相关手势所需要的条件.比如做手势动作的持续时间、速度、动作幅度等.手势持续时间过短、

速度过快或者幅度过小等因素容易造成手势不能被系统正确识别.因此,交互语法规则的定义直接影响到最终

手势判断的准确性和效率. 

(4) 语义分析构件 

语义分析构件根据手势变化,结合应用上下文信息,经过一系列逻辑判断来来推断用户的手势操作意图,即

生成交互任务.语义分析构件的主要目的就是避免在出现二义性手势时的错误判断造成用户意图的误判.比如

用户做的手势是伸出两个手指,在形态手势类别里伸出两个手指可能表示输入单词“Yes”,也可能表示输入数字

“2”,甚至还可能是其他意思.这时候语义分析构件就要根据应用上下文推断用户的真正意图.另外,语义分析构

件分析得到的语义结果也可能对应用上下文产生影响,比如上下文环境的变化,语境切换等. 

(5) 应用程序构件 

应用程序构件包含对话控制和多通道反馈设备控制两个模块.对话控制模块接收用户提交的任务,并将处

理结果通过多通道反馈控制设备将反馈及时反馈给用户.比如在手势问答应用中用户使用手势回答计算机的

问题,计算机在接收到手势输入后通过手环上的震动马达反馈给用户通知用户手势输入完成,通过显示器通知

用户回答是否正确.从多个通道予以用户处理过程和结果的反馈,使用户获得更好的交互体验. 
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3   分层处理的系统结构模型 

基于肌肉感知的手势交互技术在近几年得到了大量研究学者的关注并在空中手势识别、义肢控制等方面

取得了不菲的研究成果和应用.从人机交互的角度来看,该方法主要研究问题可概括为以下几个方面. 

 如何选择多通道多模态的生理信号类型和部署相应的传感器以获得识别率和穿戴体验的折衷? 

 如何从大量的生理数据中抽取有用信息用于手势交互? 

 如何选择或者构建高效可靠的手势识别算法? 

 怎么样合理地设计手势交互应用场景,并将我们的手势交互技术融入其中? 

 如何合理地衡量其可用性和有效性? 

针对以上问题,我们提出了基于肌肉感知的手势交互技术的分层处理模型,主要包括硬件层、方法层、平

台层和应用层 4 个处理层级.每个处理层级负责解决特定的问题和处理任务,如图 3 所示. 

 

Fig. 3  Layered structure of gesture interaction system model 

图 3  手势交互系统模型分层结构 

硬件层包括生理数据传感器和传感器穿戴部署方法两部分.基于肌肉感知的手势交互方法可能用到一种

或者多种生理数据,选择什么样的生理数据以及如何部署获取这些生理上数据的传感器是构建手势交互系统

方法中基础的因素.目前获取手势生理数据的传感器包括弯曲传感器、惯性传感器、肌电传感器等,常见的传

感器部署方式有手套、指关节环带、腕带、臂环等方式.传感器的选择和配置方案既要以最大程度获取能反映

手势的生理信号,同时也要考虑到应用场景的限制和用户的体验问题.因此,在实际应用中的传感器选择方案和

穿戴部署方法往往是功能性和用户体验的折衷. 

方法层主要包含生理数据处理的方法,通过从硬件层获取的生理信号特征差异可以体现手部不同的动作.

因此,在生理数据采集的基础上,方法层的任务是对连续生理数据进行预处理、融合分析,检测有用的交互信息

并提取出一组能表征信号本质特征的数据对手势信号进行描述,为不同手势的识别提供数据准备.方法层包含

数据预处理、有用交互信息提取、特征提取 3 部分. 

其中数据预处理模块负责对原始生理数据进行初步的处理,如消除工频干扰、滤波去噪声等.检测有用交

互信息模块负责手势分割工作,确定手势的开始时间点和结束时间点并从连续的生理信号数据中分割出代表

手势的数据段,为特征提取模块提供可用数据.特征提取模块主要是从时域、频域、时频域和非线性动力学等

方面进行分析,提取能够反映信号特征和物理意义,并且分离度大、鲁棒性好、运算复杂度低的模式特征. 

平台层主要包含手势特征空间和手势分类算法,负责接收上一层生成的特征数据,对特征数据进行特征训

练和识别,输出手势识别结果.对于手势识别系统而言,特征提取是基础,有效地进行识别是关键,选择了好的分

类器可以为基于生理数据的手势交互系统提供更可靠的手势识别.随着模式识别理论的不断发展,越来越多的

分类器被应用到生理数据的模式识别中.目前,常用于生理计算的模式分类方法主要有:隐马尔可夫模型、bayes

决策、极大似然分类器、神经网络、支持向量机等.平台层具有输入通道无关性和应用无关性.输入数据的类

型和处理方法不会对平台层造成影响,因此平台层不需要关注交互系统的输入设备选取.同样,平台层也不需要

关注具体手势交互应用场景的设计.应用场景发生变化时,平台层不需要发生改变. 

应用层根据应用场景对手势识别进行映射,推断用户在当前应用场景下使用该手势的操作意图.应用场景

手势映射模块包含指定应用场景下手势集的定义、手势任务映射规则等.在不同的应用场景下,同一个手势可
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能代表不同的用户意图.比如伸出一个手指,用户有可能想表示数字 1,也有可能表示指向某个方向.应用层同时

也还包括对系统的交互性能测评,比如手势识别率、操作复杂度等. 

4   应用实例研究 

通过识别用户的在特定应用场景下的操作手势,可以推断用户在该场景下的交互行为及其交互的物品并

记录用户活动[18].为了验证本文提出的手势交互语义分析模型及系统模型的可靠性和有用性,本文提出了利用

手势交互技术实现办公室环境下日常工作活动的跟踪和记录. 

首先对办公室环境下的日常操作手势进行了调研,共记录了北京市一个开放办公室的 15个员工(13名男员

工,2 名女员工)的日常办公行为,其中每个员工的工位都放置了台式办公电脑和一些日常办公用品,如笔、纸、

水杯等.在两天的正常办公时间(早上 9 点至下午 5 点)里,每隔 1 小时观察 1 次,记录每个员工的当时行为.最后

对观察结果进行统计,并选取了其中 6 种频率最高的操作手势行为,包括操作鼠标、打字、操作手机、阅读、

喝水和写字,并且总结了每种操作手势的具体行为方式. 

4.1   交互语义分析 

本应用定义了用户的 6 种交互行为,包括操作鼠标、打字、操作手机、阅读、喝水和写字.其操作对象分

别是鼠标、键盘、手机、A4 纸、水杯和笔.操作动作包括点击(键盘、鼠标、手机)、抓拿(杯子、鼠标、手机)、

捏(笔).特别地,由于鼠标和手机两个交互对象既需要被抓拿在手里,又需要点击进行操作,因此其交互动作包含

了抓拿和点击两类动作.由于抓拿鼠标和手机的手势是相对稳定的,而点击动作幅度较小,因此其交互动作以抓

拿为主.按照我们对操作手势分类的定义,操作鼠标、操作手机、阅读、喝水和写字这种的操作手势可以归类

为抓握操作手势,而打字可以归类为触摸操作手势.从语义分析模型的角度来看,这 6 种交互行为分别对应语义

分析模型最终需要提取的 6 种交互任务,而输入原语包括抓握操作手势和触摸操作手势两类. 

 通过以上交互行为分析并且对照表 1 的输入原语分析结果,我们发现办公室环境下的操作手势交互动作

可以通过肌电传感器、截面电阻腕带、压力腕带等手势输入设备进行输入数据采集.考虑到交互手势行为的复

杂性对手势输入设备的要求,同时穿戴输入设备对交互体验带来的影响尽可能小,我们采取了成熟度和可靠性

较高的肌电采集设备作为手势交互输入设备.因此,在语义分析模型词法规则下,输入原语可以实例化为手持操

作和触摸操作手势两大类,见表 2. 

Table 2  Input primitive of manipulating gesture under office environment 

表 2  办公室环境下操作手势输入原语 
行为名称 动作描述 输入原语描述 手势类别 

打字 双手在键盘上打字  click, posture, EMG, timestamp 触摸操作手势 
操作鼠标 使用惯用手握住鼠标并移动、点击 grasp, posture, EMG, timestamp 

抓握操作手势 
操作手机 拿着手机,在屏幕上滑动和点击 grasp|Point, posture, EMG, timestamp 

阅读 拿着纸质文件阅读 nip, posture, EMG, timestamp 
喝水 拿起水杯喝水然后放回 hold, posture, EMG, timestamp 
写字 使用笔在平放桌面的本子上写字 Write, posture, EMG, timestamp 

从设备获取到原始肌电信号之后,通过词法分析构件得到输入原语(包含动作类型、原始信号所代表当前

时刻的操作手势、代表肌电通道的标记、当前时间),其中操作手势由手势库预定义;语法分析构件对一定时间

段内的输入原语进行组合分析,根据交互语法规则定义当前操作手势代表的行为.比如保持抓拿类似球形物品

的手势超过 3s 则认为用户是在操作类球形物品,用户在 5s 的时间内持续使用手指进行点击操作则认为用户在

使用点击手势操作物品.语法分析构件能够获取用户当前的操作手势类型,但是由于缺乏上下文无法进行具体

操作任务的推断;而语义分析构件就是结合操作手势类型和应用上下文推断用户具体的操作任务.在办公室环

境下本文定义了 6 种交互任务,用户操作类球形物品则表示用户用户正在操作的是鼠标,点击操作手势则表示

用户正在操作的是键盘;语义分析完成之后将交互任务送达应用程序控制构件,由应用程序记录当前用户执行

的操作任务并在特定的时间进行统计分析,通过显示器反馈给用户. 
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4.2   交互系统分析与设计 

完成交互语义分析和定义之后,下一步工作是交互系统的设计与实现.按照前面章节定义的分层处理的系

统结构模型方法,本文分别从生理数据设备采集与布置方法、生理数据处理方法、手势识别算法以及应用设计

方法 4 个层面入手,设计一套基于肌肉感知的手势交互系统原型. 

(1) 生理数据设备与配置方法 

在这套手势交互系统里,本文采用 BIOPAC 公司的 MP150[19]作为表面肌电采集系统.MP150 是一个商用的

生理信号采集分析系统,能采集脑电、心电、肌电、眼电等多种人体生理信号,其外观如图 4(a)所示.肌肉的采

样频率设置为 1 000Hz,并过滤掉 10-500Hz 以外的频率信号以及 50Hz 的工频干扰.MP150 通过 USB 与 PC 相

连接,原始数据将被传送到 PC 上并在 PC 上进行分析处理. 

 
(a) EMG 数据获取设备- BIOPAC 的 MP150 

           

 (b) 氯化银电极片及其部署方式    (c) 连接了 MP150 设备的双臂环部署电极穿戴原型 

Fig.4 

图 4 

在现有的表面肌电采集传感器穿戴方法中,常用的是采用腕带的部署方式[5]或者臂环的部署方式[3,4].为了

能够采集更全面的肌电信号的同时获得较好的穿戴体验,我们设计了一种双臂环的肌电极穿戴方式—7 对电极

均匀分布成环状称为上臂环戴在小臂的肌肉肚上,5 对电极均匀布置成环状称为下臂环戴在手腕上.电极片布

置方式和穿戴效果如图 4(b)、图 4(c)所示. 

(2) 生理数据分析处理方法 

为了能够从连续的肌电信号中提取能表征手势的特征,我们需要把连续信号分割成方便计算机处理的时

间不相关数据段.在分割数据段的分割处理中,Saponas等人分别采用了 64ms和 125ms的时间窗长度[3,4].而我们

的前期研究中,我们发现过短的时间窗长度难以捕获完整的手势动作,特别在手势发生变化时识别错误率会明

显提高,而当用 500ms 时间窗把肌电信号数据分割成数据段时能取得最好的手势识别效果. 

因此,我们对每一个手势动作提取一个 500ms 时间窗的数据段,并从数据段中提取各个通道的均方根[20]、

频谱能量[21]以及过零率[22]共 234 个特征.其中均方根类特征提取 12 肌电通道的均方根值及通道之间的均方根

比率,共 78 个特征;频谱能量类特征包含 12 肌电通道里每个通道的的 12 等比频段的频域能量积,共 144 个特征;

过零率则包含 12 个肌电通道肌电信号的过零次数共 12 个特征.均方根特征和频谱能量特征在 Saponas 的肌肉
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-机接口研究[3,4]中被证明了其可以用于表征手势动作,而过零率也常被用于信号分析中.在本文的预实验中这

三类特征特征组合在支持向量机等简单分类器中表现出了稳定可靠的识别效果. 

(3) 手势识别算法 

使用合适的模式分类方法对表征手势的特征进行分类,是手势交互系统设计非常重要的一步.在前期研究

中,本文使用 Weka 工具箱[23]中的几种常用机器学习算法进行比较,包括逻辑回归、K 近邻算法、支持向量机、

决策树、朴素贝叶斯网络,以及随机森林. 

(4) 应用对话设计 

根据调研结果,我们定义了办公室环境下的 6 种操作手势交互行为,分别是操作鼠标、在键盘上打字、操

作触屏手机、阅读文献、使用杯子喝水、使用签字笔写字.操作手势交互行为的操作要求与用户调研时观察的

的行为一直.手势识别算法识别出用户的操作之后,将交互任务发送到应用层,由应用层进行对话控制.在本文

的办公室环境下操作行为记录应用中,应用层的工作是保存交互任务记录以及根据记录做对话逻辑控制并通

知到用户,如发现用户在一段时间内没有喝水的操作时提醒用户多喝水,在用户指定的时间提醒用户进行某项

特定的操作,在下班的时候对用户的操作行为作出统计分析结果等. 

根据以上的分析设计,本文提出办公室环境下的操作手势交互系统框架如图 5 所示.在日常办公情景下,多

通道肌电采集设备采集用户手臂 12 通道的肌电信号,然后用滑动时间窗将连续肌电信号数据分割成时间长度

为 500ms 的数据段作为独立样本. 

 

Fig.5  Dataflow of manipulating gesture interaction system under office enviroment 

图 5  办公室环境下的操作手势交互系统数据流程 

在训练阶段中,从每个训练样本中提取表征动作的特征用于随机森林算法的训练,生成手势参数模型.在测

试识别阶段,测试样本特征被送入识别算法中与参数模型比较,最终推断出样板特征表征的操作手势类型.识别

结果被送入交互应用中进行交互对话控制模块.最后,交互应用模块将对话输出到显示器,提示用户对话结果,

完成交互闭环. 

4.3   用户实验过程 

共有 6 名志愿者(4 名男性和 2 名女性,平均年龄为 26 岁)参加了数据采集实验.所有志愿者均为右利手,无

任何神经肌肉系统疾病史,日常工作环境为办公室.其中 3 人使用过 MYO 手环等肌电手势识别相关产品,另外 3

人没有接触过肌电任何相关产品或者实验. 

实验开始前,志愿者坐在电脑办工作面前上,在实验人员的帮助下穿戴好肌电数据采集设备并告知实验的

流程与风险.如图 6 所示,实验环境与调研中的办公室环境类似,桌子上放置着鼠标、键盘、触屏手机、A4 纸张、

签字笔以及装有水的杯子. 

开始实验时,志愿者可以随意选择图 6 中操作鼠标、使用键盘打字、操作触屏手机、阅读文献、使用杯子

喝水和使用签字笔写字这 6 种操作中的任意一种,然后按照自己的习惯自主进行操作.操作开始时每次操作时

间至少持续 3s.每种操作被要求执行总共 20 次,每两次操作之间志愿者可以自行选择停顿休息.实验过程被记

录下来用于做数据处理的时候标记操作样本. 
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(a) 操作鼠标                (b) 使用键盘打字              (c) 操作触屏手机 

 
(d) 阅读文献                 (e) 使用杯子喝水             (f) 使用签字笔写字 

Fig.6  Manipulating gesture defined based on the field study in an office 

图 6  基于办公室调研的操作手势 

4.4   结果分析和讨论 

通过用户实验,本实验得到了每个志愿者每种操作手势 20 次的肌电信号原始数据.根据实验过程的标记结

果从每次操作的原始数据中提取 2 个长度为 500ms,同时间隔为 500ms 的数据段作为代表本次操作手势的样本

数据,因此从实验原始数据中提取了 2560 个样本.从每个样本中提取出信号特征用于分类器训练和验证,以衡

量本实验提出的基于组合特征和随机森林分类算法的手势识别模型的有效性和可用性.在验证方法中,本实验

采用了十折交叉验证法,即 90%的样本用于训练模型,剩余 10%的样本用于测试.由于不同的用户之间肌电信号

存在个体差异,为了减小个体差异带来的影响,本文采用了用户独立的验证方法,即每个用户的数据独自用于训

练和测试. 

图 7(a)显示了本文实现的操作手势识别系统实验中不同志愿者的操作手势的识别率,其中平均识别率达到

了 81.4% (SD3.3),最高识别率为 86.64%.其中操作手势为操作鼠标(OM)、使用键盘打字(TP)、操作触屏手机

(OS)、阅读文献(RP)、使用杯子喝水(DK)、使用签字笔写字(WR).实验结果说明,系统能够较好地识别用户的

操作手势动作,并且具有较高的鲁棒性.为了判断对肌电产品的熟悉度是否对手势动作的识别率造成影响,我们

把志愿者中曾经使用过肌电相关产品的志愿者(组 A,组员包括编号为 1、2、5 的志愿者)和首次接触肌电的志

愿者(组 B,组员包括编号为 3、4、6 的志愿者).通过对比我们发现,组 A 的平均识别率为 82%,而组 B 的平均识

别率为 80.7%,组 A 的识别率略微高与组 B 的识别率.这说明当用户使用我们的手势交互系统自然地做操作手

势交互时,对系统设备的熟悉程度能带来识别率的轻微提升,但不是提升识别率的关键因素. 

操作手势之间动作幅度及操作力度差别越大,被系统正确识别的概率越高.如图 7(b)所示,在 6 种操作手势

中,操作鼠标的用户平均识别率为 88%,而使用键盘打字的用户平均识别率仅有 66%.部分操作手势在执行操作

时手指拥有比较高的灵活度,执行过程的不同时间段反映在肌电信号上变化比较大,容易被系统错误识别为其

他的操作手势.比如使用键盘打字操作容易被识别为写字、喝水等操作.另外,有些操作手势在动作上有较高的

相似性,也容易出现识别混淆的情况,比如操作鼠标和操作手机两种操作.因此,在设计操作手势集的时候,要注

意避免过于相似的手势和灵活度过大的手势出现在同一手势集里,以达到提高系统可用性和鲁棒性的目的. 
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 (a) 志愿者识别率 (b) 操作手势识别识别混淆矩阵 

Fig. 7 

图 7 

 (1) 传感器配置方式 vs.识别率 

在人机交互领域的研究和应用中,肌电传感器通常是配置成腕带的形式佩戴在手腕上或者是配置成臂环

的形式佩戴在手臂上.在实例应用研究中,本文首次提出了一种新的肌电传感器配置方式——双臂环.这种方式

既可以获取手臂更多位置的肌电信号,同时也便于穿戴. 

通过实验数据集的实验结果发现,只在手腕配置传感器的情况下系统获得的手势识别率是 77.2%,只在手

臂配置的情况下系统获得的手势识别率是 78.9%.而采用双臂环配置传感器的情况下,无需做参数调整或者特

征优化,系统的手势识别率可以提升到 81.4%.这说明本文提出的传感器配置方式是有利于采集更加全面,更能

代表手势的肌电信号,要优于传统的腕带或者单臂环配置方式. 

(2) 训练样本 vs.识别率 

由于本文提出的手势交互系统是用户依赖的,这意味着每个针对每个新用户都需要先做训练采集数据才

可以正常使用系统.为了研究训练样本与识别率的关系,分别使用从 3个~40个样本用于训练得到的识别率进行

研究,如图 8(a)所示.从图中可以看到,当训练样本数从 3 个~15 个的区间里,识别率快速从 25%提升到 80%,而之

后再增加训练样本也难以带来识别率的提升.因此,本系统只需要少量的训练数据,即少量的训练时间,就可以

达到比较稳定的识别率,不会因为大量的训练而对用户体验造成严重的影响. 

(3) 分类算法 vs.识别率 

分类算法是手势识别系统的关键因素,选择了合适的分类算法可以提高手势识别率,带来手势交互系统使

用体验的提升,因此选择适当的分类算法是手势交互系统应用研究重要的一个环节.本文在实验数据集的基础

上实现并比较了几个较为常用的分类算法,包括逻辑回归、K 近邻算法、支持向量机、决策树、朴素贝叶斯网

络,以及随机森林.图 8(b)显示了在办公室环境下的操作手势数据集在各个分类算法下的识别率比较结果.其中

基于序列最小优化算法(sequential minimal optimization,简称 SMO)的支持向量机(support vector machine,简称

SVM)和随机森林算法(random forest)能取得较好的识别效果.尤其是随即森林算法达到了 81.4%的手势识别率,

因此在本文交互系统设计中采用了随机森林作为手势分类算法. 

5   结论和展望 

本文在总结和目前基于肌肉感知的手势交互相关工作的基础上,分析了交互手势的分类,归纳了该类型势

交互原语,并提出了基于肌肉感知的手势交互语义分析模型和系统结构模型,解决了以往研究成果中描述语言

不统一,开发设计过程过于依赖应用场景的问题.从应用实例研究中可见,该模型能够从设计、开发到评价整个

工作过程进行有效的指导. 
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  (a) 不同分类算法的平均识别率  (b) 识别率与训练样本的关系 

Fig.8 

图 8  

在目前而言,可用于获取手势交互的肌肉活动生理数据的方法相对较少,其中肌肉电信号由于能直接反应

手部活动,因此最受研究者关注并且应用也最为广泛.另外,惯性传感器、压力传感器、人体组织电阻传感器等

在近几年中也开始被用于手势识别应用,并取得不错的效果.因此我们有理由相信随着传感器技术的发展,会有

越来越多的新技术可用于手势交互相关的生理信号获取和识别. 

限于现有的设备,本文对于交互设备的归纳可能不完备,但是出现新的生理信号采集设备并不影响模型整

体框架.本文所提的模型支持多通道输入/输出,但是模型并没有对多通道融合问题进行深入的分析和讨论.多

通道交互技术是未来发展的趋势,这也是未来可以继续开展的工作方向之一. 
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