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УПРАВЛЕНИЕ КОЛЛЕКТИВОМ РОБОТОВ

Рассмотрены вопросы организации согласованного управле-
ния группой роботов, объединенных общей целью и предста-
вляющих собой, с этой точки зрения, единую сложную си-
стему. Предложен подход к решению задачи взаимодействия
подсистем, базирующийся на описании их в виде конечных
автоматов и использующий сеть специальным образом по-
строенных автоматов для координации работы подсистем
в процессе выполнения предварительно сформированного за-
дания, как при иерархическом способе организации системы
(централизованное управление), так и при гетерархическом
(распределенное управление). Решение задачи планирования
функции исполнения сложной системы строится на основе
методов искусственного интеллекта.
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Aspects of the coordinated control organization for a group of robots,
united with the common job and, from this point of view, representing
a unified complex system, are considered. An approach to solving the
problem of subsystems interaction is suggested, based on the subsystem
description in a form of the finite state machines and using a network of
the specially built state machines to coordinate the subsystem operation
in the process of previously formulated job both for the hierarchy
(centralized control) and heterorarchy (distributed control) way of the
system organization. The problem of planning the job doing function for
the complex system is solved on the basis of the artificial intellect methods.
Refs.6. Figs.12.
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