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Адаптивнi методи та їх використання у робототехнiцi
Методи адаптивного керування набувають все бiльшої важливостi у галузi дослi-

джень теорiї автоматичного керування. У класичних джерелах [1] адаптивною вважа-
ється система керування, що автоматично визначає необхiдний закон керування за до-
помогою аналiзу поведiнки об’єкта. У адаптивних системах iз самоорганiзацiєю пiд час
функцiонування вiдбувається формування алгоритму керування, який дозволяє опти-
мiзувати систему з точки зору мети керування. Якщо вважати структуру об’єкта керу-
вання вiдомою та незмiнною, а поведiнку – залежною вiд низки невiдомих параметрiв,
структура регулятора визначається алгоритмом налаштування коефiцiєнтiв (алгоритм
адаптацiї).

Адаптивне прийняття рiшень також має пiдтримувати процес прийняття рiшень у
належному станi пiд впливом зовнiшнiх (внутрiшнiх) факторiв. На вiдмiну вiд систем
керування, в яких процес керування є здебiльшого безперервним, процес адаптивного
прийняття рiшень є дискретним i, в основному, вiдповiдає багатоступеневим (багато-
стадiйним) завданням. Пiд час прийняття рiшень стан системи змiнюється у активному
режимi, тобто на кожному кроцi прийняття рiшення має змiнювати характеристики си-
стеми. Якщо розглядати послiдовнiсть дiй (у загальному виглядi) стосовно прийняття
рiшень, необхiдно визначати вказану функцiю (вектор) прийняття рiшень.

Головними проблемами пiд час прийняття рiшень у робототехнiчнiй системi є: аналiз
досяжностi мети за наявних умов ОПР i середовища; наявнiсть альтернативних шляхiв
досягнення цiлей; вплив зовнiшнiх чинникiв i необхiднiсть їх врахування за допомогою
механiзмiв адаптивного прийняття рiшень. Досяжнiсть загальної мети системи прий-
няття рiшень визначається досяжнiстю усiх пiдцiлей, що у послiдовностi призводять до
переходу у цiльовий стан. У свою чергу кожна мета (пiдцiль) є певним станом робо-
тотехнiчної системи. Таким чином, досяжнiсть мети та будь-якої пiдцiлi визначається
наявнiстю причинно-наслiдкових ланцюжкiв в еволюцiї стану робототехнiчної системи.

У системах адаптивного вiзуального керування данi про вiдносне положення камери
i об’єкта надходять у результатi обробки зчитаного камерою образу. Цей образ являє со-
бою двовимiрний масив значень яскравостi, не пов’язаних безпосередньо зi значеннями
параметрiв стану об’єкта або з його формою. Як правило, масив, що мiстить уявлення
образу, обробляється трьома процедурами: попередня обробка зображення; видiлення
ознак; розпiзнавання образiв [2]. З точки зору вiзуального керування процес обчислю-
вальної обробки образу можна розглядати як вимiрювання, що виконуються у кожному
з положень робочого органу. Вплив цих вимiрювань на роботу системи керування iз
замкнутим контуром виявляється в наступному: вимiрювання вносять додатковi пере-
шкоди в роботу системи, виконання вимiрювань вносить тимчасовi затримки.

Таким чином, пiдтримка функцiй вiзуального адаптивного керування забезпечувати-
ме повне врахування iнформацiї системи технiчного зору, а додавання функцiй адаптив-
ного прийняття рiшень необхiднi змiни функцiонування системи пiдтримки прийняття
рiшень робота. Застосування запропонованих методiв можливе як для мобiльних, так i
для манiпуляцiйних робототехнiчних систем.
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