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В настоящее время мы наблюдаем бурное развитие робототехники. В 

связи с этим появляется множество проблем оптимизации роботов, в том 

числе и управление движением роботов [1-6]. Рассмотрим существующие 

системы управления движением роботов.  

С точки зрения типа управления можно сделать подразделение 

робототехнических систем на такие: 

1.Биотехнические [7]: 

- управление командами (проведение кнопочного и рычажного 

управления для отдельных  звеньев  робота); 

- проведение копирования (повторяются движения людей, 

можно реализовать обратную связь, которая передает 

прилагаемые усилия, экзоскелеты); 

- полуавтоматическое управление (проведение управления на 

основе одного командного органа, например, рукоятки, по всей 

кинематической схеме роботов); 

2.Автоматические [8-15]: 

- на основе программ (происходит функционирование по заранее 

заданным программам, в основном используются для того, 

чтобы решать однообразные задачи при неизменных условиях 

в окружении); 

- с использованием адаптации (решаются типовые задачи, но 

происходит их  адаптация под условия работы); 

- с использованием интеллектуальных систем (говорят о 

развитых автоматических системах); 

3.Интерактивные [16-23]: 

- на основе автоматизации (возможно проведение чередования 

по автоматическим и биотехническим режимам); 

- супервизорные (применяют автоматические системы, в люди 

исполняют лишь целеуказательные функции); 

- применение диалога (роботы участвуют в диалогах с людьми 

по выбору стратегий своего  поведения, при этом в 
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большинстве случаев робот имеет экспертную систему, 

способную  проводить прогноз результаты по манипуляциям и 

она дает советы по выбору целей). 

В настоящее время большинство разработок по роботам имеют 

дефицит по алгоритмам и программам для того, чтобы решить наиболее 

трудную проблему - автоматическое управление  движением с тем, чтобы 

достигнуть цели для помещений при большом числе заранее неизвестных 

помех для движений роботов. Необходимо использовать информационные 

технологии [24-26]. В этой работе мы рассматриваем алгоритм движения 

робота, реализуемый машиной Тьюринга. 

Ниже представлен сам алгоритм: 

1.  Автомат Тьюринга находится в начале ленты, робот стоит. 

2.  Автомат Тьюринга передвигается на ячейку вправо. Робот 

начинает движение вперед. 

3.  Когда датчик робота сообщает о препятствии на пути, автомат 

Тьюринга передвигается на ячейку вправо и робот 

останавливает. 

4.  Автомат Тьюринга передвигается на ячейку вправо и робот 

поворачивает. 

5.  Автомат Тьюринга передвигается на ячейку вправо и робот 

останавливается. 

6.  Если препятствие все еще перед ним, то повторить п. 3, а если 

нет, то п. 2. 

Когда автомат Тьюринга останавливается на пустой ячейке, то 

алгоритм прекращает свою работу. 

Таким образом, для решения проблемы оптимизации управления 

движением роботов, в том числе при присутствии заранее неизвестных 

помех можно использовать алгоритм движения реализованный на машине 

Тьюринга. Преимуществом данной реализации является ее эффективность 

при малых ресурсах. 
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The problems are reviewed associated with the use of robots. The classification of 

robotic systems is given. The algorithm of the robot movement is presented implemented by a 

Turing machine.  
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