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Живые организмы отличаются от неживых объектов тем, что способны контролировать форму 
и границы своего тела в пространстве. Это предполагает наличие у них, во-первых, датчиков для 
ориентации во внешнем относительно границы тела пространстве, во-вторых, – датчиков для 
ориентации во внутреннем относительно границы тела пространстве и, в третьих, – наличие 
некоторого аналитического центра, способного сопоставлять и анализировать внутреннюю и 
внешнюю информацию и вырабатывать соответствующие решения. 

Для математического описания таких биологических систем предлагается использовать 
математический аппарат геометрических алгебр Клиффорда [1]. Этот подход интересен тем, что 
позволяет расширить обычное трехмерное евклидово пространство, в котором обитают живые 
организмы, до 8-мерного пространства геометрической алгебры. Не все объекты в этом пространстве 
поддаются непосредственному измерению. Для ориентации во внешнем пространстве хорошо 
подходит декартова система координат, на ортах которой строится геометрическая алгебра. Для 
ориентации во внутреннем пространстве более подходит вычислительный базис аддитивный 
мультипаравекторный базис [2]. Геометрически это соответствует сдвигу ориентированных октантов 
декартовой системы координат от центра в направлении их углов до образования единичного 
ориентированного куба. Наличие хребта и симметрично расположенных относительно него датчиков 
(глаза, уши) и средств управления (руки, ноги, плавники, крылья) определяет выделенное векторное 
направление в локальной системе координат организма и позволяет использовать спинорные 
представления [3] при описании воспринимаемой им информации и выработке сигналов управления. 

Достоинством подхода является однозначная взаимосвязь вычислительных базисов внутренней 
и внешней систем координат, несмотря на существенной различие формируемых в них образов. 

На простых примерах иллюстрируется связь вычислительных базисов внешней и внутренней 
систем координат живого объекта и способы стереоскопического представления информации о 
поступательном движении и вращении. 
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Each living creature is supposed to be capable to receive, to compare and to process some inside and 
outside information relative to its body. Geometric Clifford algebra is suggested as a tool to describe it 
mathematically. A relationship between calculation bases of internal and external frames of reference is 
illustrated on simple examples of linear motions and rotations. 
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