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КОНЦЕПЦИЯ ДЕЯТЕЛЬНОСТИ
В ПРОЕКТИРОВАНИИ ЭРГАТИЧЕСКИХ
РОБОТОТЕХНИЧЕСКИХ СИСТЕМ

Создание робототехнических систем, работающих в не-
детерминированных условиях, предполагает включение
человека-оператора в состав технической системы, обла-
дающей элементами искусственного интеллекта. Решить
эту задачу можно на базе концепции деятельности, которая
расширяет принятую ранее концепцию управления и позво-
ляет согласовать возможности человека и “интеллектуаль-
ной” технической системы на трех уровнях — целепологания,
планирования и исполнения. Более подробный анализ пробле-
мы позволяет установить основные требования к рассма-
триваемой эргатической системе. Так, организация системы
знаний об операциях,’выполняемых системой, позволяет ре-
шить проблему функционального распределения деятельно-
сти между человеком и роботом. Организация системы зна-
ний о текущей ситуации и о самой технической системе, а
также предварительное обучение позволяют оператору пра-
вильно воспринимать и оценивать ситуацию. Наконец, учет
объективных возможностей оператора позволяет обеспе-
чить управляемость технической системы. Предложенный
подход может использоваться при проектировании широко-
го класса сложных технических систем с элементами искус-
ственного интеллекта, управляемых человеком-оператором.

Behavior concept in the human-robot systems design / A.S. Yus-
chenko

The Robotic systems design for undetermined environment raises a
problem of cooperation between human-operator and intelligent robot. The
behavior concept presented in the paper allow to generalize the control
concept accepted before. It make possible to coordinate the activities of
human and robot on three levels: task designation, task plannig and task
fulfilment. The detailed analysis of the problem allow to formulate the
basic requirements to the system “human-robot”. The special structure of
the knowledge system including the frames of possible operations permit
to solve the problem of the task distribution between operator and robot.
The knowledge base of robot itself and the previous training help the
operator to perceive and to estimate the current situation adequately. Taking
into account the real possibilities of human-operator we may ensure the
controllability of the system under consideration. The proposed concept
may be useful for a number of human-controlled artificial intelligence
control systems. Figs.3. Tabs.2. Refs.9.
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