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НЕЧЕТКОЕ УПРАВЛЕНИЕ ПОВЕДЕНИЕМ
МОБИЛЬНЫХ РОБОТОВ

В условиях неопределенности наиболее целесообразным спо-
собом управления поведением автономных роботов стано-
вится применение нечетких представлений для описания си-
туации и принятия решений. Рассмотрена концепция по-
строения системы нечеткого управления поведением робо-
тов в недетерминированных условиях. Предлагаемый метод
является развитием принципов ситуационного управления.
Обращено внимание на необходимость создания аппаратной
базы, специально ориентированной на реализацию систем не-
четкого управления поведением. Обсуждены некоторые спо-
собы аппаратной реализации основных компонентов такой
системы, позволяющие расширить возможности бортового
управляющего микроконтроллера.
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Under conditions of uncertainty the application of fuzzy representations
to describe situations and take decisions is the most expedient way of
control of the autonomous robot behavior. A concept of building a system
of fuzzy control of the robot behavior under undetermined conditions is
considered. The proposed method results from the development of the
situation control principles. The necessity to create hardware, specially
pointed at the implementation of the behavior fuzzy control system, is
stressed. Some ways of the hardware implementation of main components
of the system, that allow to expand the onboard microcontroller possibilities,
are discussed. Refs.4. Figs.13.
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