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Вытеснение интеллектуальных систем в комплексе программного обеспечения робота на 

суперкомпьютерный уровень естественным образом согласуется с доминирующей в современ-

ной робототехнике стратегией, направленной на массовое внедрение сервисных роботов. В ча-

стности, это позволяет создавать более дешевые и надежные роботы. Еще одно преимущество 

такого подхода заключается в возможности аккумулировать на суперкомпьютерах эксперимен-

тальные данные, получаемые от большого количества роботов, а также накапливать и обобщать 

нарабатываемый ими опыт, что открывает хорошие перспективы для автоматического порож-

дения систем управления роботами при помощи интеллектуальных генераторов [1]. Однако это 

накладывает существенные требования на коммуникационный канал. В некоторых случаях это 

может привести к значительным задержкам с принятием решений. Кроме того, существенная 

зависимость робота от связи с суперкомпьютером может привести к существенным нарушени-

ям в функционировании робототехнического комплекса при полной потере связи. 

Для обеспечения большей автономности робота по отношению к каналу связи с суперком-

пьютером представляет существенный интерес построение систем управления роботами по 

двухуровневой схеме. На первом уровне, размещенном на бортовых системах робота, должны 

выполняться модули, обеспечивающие независимое поведение робота на продолжительное 

время и не нуждающиеся в значительных вычислительных ресурсах, а на втором – модули, 

требующие больших вычислительных ресурсов, но необходимости в постоянном использова-

нии которых нет. Легко понять, что такое деление было бы идеальным по отношению к эффек-

тивности робототехнических комплексов. Однако ни одна из естественных функций управле-

ния роботом не удовлетворяет в полной мере этому делению. Поэтому естественно в каждом 

модуле, отвечающем за те или иные функции робота, осуществлять внутреннее деление на бор-

товой и суперкомпьютерный уровень. В рамках такого подхода применительно к модулям рас-

познавания важную роль играет исследование вопросов обработки наблюдаемых явлений.  

С формальной точки зрения явление представляет собой совокупность процессов матери-

ально-информационного преобразования, обусловленных общими причинами. В рамках подхо-

да к построению систем управления роботом в соответствие с моделью «робот – управляющий 

компьютер – суперкомпьютер» наибольший интерес для производительности систем представ-

ляют постоянные и периодические явления, а для отказоустойчивости – эпизодические. Рас-

смотрены вопросы обработки наблюдаемых явлений при функционировании модулей распо-

знавания, а также интеллектуального порождения модулей обработки явлений генератором мо-

дулей распознавания.  Предложены методы изучения явлений и порождения новых явлений. 
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