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Задачи 

Адаптировать предыдущие реализации системы 
управления аниматов для работы в физической 
среде 

 Разработать роботизированную платформу для 
анимата 

 Разработать эксперимент с аниматом в реальной 
среде 

Оценить производительность полученной системы 

 Выявить и исправить недостатки существующей 
реализации 



Похожие работы 

Retrospective and prospective responses arising in a modeled hippocampus during 
maze navigation by a brain-based device. Jason G. Fleischer, Joseph A. Gally, Gerald 
M. Edelman and Jeffrey L. Krichmar, 2006 
 



Похожие работы 

Автономный мобильный робот “Гном №9” на основе адаптивной системы 
управления А.А. Жданова 



Теория функциональных систем 

Архитектура системы управления основана на 
теории функциональных систем П.К. Анохина и 
семантическом вероятностном выводе. Основные 
преимущества: 

1. Семантический вероятностный вывод 
принципиально точнее нейронных сетей. [1] 

2. Функциональные системы могут формироваться 
автоматически и иерархически на основании 
обучения. 

[1]. Михиенко Е.В. Логическая спецификация нейронных сетей // Научная сессия МИФИ-2003. Нейроинформатика-2003 (V Всероссийская научно-
техническая конференция). Теория нейронных сетей 2., стр. 24-29 



Алгоритм. Работа ФС 

Афферентный 
синтез  

Работа с памятью и 
сигналами датчиков. 
Извлечение всех 
известных способов 
достижения цели.  

Принятие 
решения 

Выбор наилучшего 
плана действий 

Обратная 
афферентация 

Выбор конкретного 
действия 

Исполнение 
действия или 

передача плана 
вышестоящей ФС 

Подчиненные 
функциональные 

системы 

Результат 
действий 



Алгоритм. Формирование иерархии 

На основании цели создается главная 
функциональная система 

При помощи истории событий рассчитывается 
статистика достижения цели 

При помощи семантического вероятностного 
вывода вырабатываются правила и выделяются 
подцели 

На основании подцелей формируются 
подчиненные функциональные системы  



Постановка эксперимента 

Взаимодействие анимата с роботизированной платформой 
и поиск “еды” 



Постановка эксперимента 

Роботизированная платформа и датчики 



Постановка эксперимента 

Мир анимата 



Постановка эксперимента 

Эксперимент проводился в два этапа: 

Обучение: робот в течение 30 минут исследовал 
окружающую среду, собственные сенсоры и 
действия 

 Контроль: робот в течение 10 минут обнаруживал 
разбросанные по комнате блоки  



Результаты эксперимента 



Результаты эксперимента 

Отказ от набора случайной статистики 

 Реализация более эффективного алгоритма 
построения статистического гиперкуба по 
истории событий 

 Введение нового способа оценки возможности 
достижения цели при передаче управления 
подчинённой функциональной системе 



Результаты эксперимента 



Результаты эксперимента 



Полученные результаты 

 Система управления была адаптирована для 
работы в физической среде 

 Разработана роботизированная платформа и 
поставлен эксперимент 

Показана способность системы управления 
функционировать в физической среде 



Полученные результаты 

 Исследование и обучение анимата при помощи робота/ Материалы 52-
й международной студенческой конференции МНСК-2014. Новосиб. 
Гос. Университет. Новосибирск. – 2014. – С. 157 

 Адаптивная система управления анимата в физической среде, 
основанная на теории функциональных систем// Путинцев Н.И., Исупов 
О.В., Витяев Е. Е./ Нейроинформатика. – 2014. – Т. 8. – No. 1.  
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