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Рис. 2. Общая схема СУ разрабатываемого робота 
 

1. Понятие нейроподобной растущей сети 
 
Основные функции, которые должна выполнять разрабатываемая СУ, — это обучение, 

извлечение знаний, приобретение навыков и выработка стратегии поведения в каждой 
конкретной ситуации исходя из накопленного опыта. С точки зрения физиологии высшей 
нервной деятельности «мозг» робота должен уметь вырабатывать условные рефлексы и 
пользоваться ими [4]. 

Наиболее удобным и мощным, по мнению автора, инструментом по выработке и накоплению 
условных рефлексов является структура, разработанная В. А. Ященко: нейроподобные растущие сети 
(н-РС) [5—7]. Н-РС представляет собой связный ориентированный граф нейроподобных элементов. 
Принципы и правила установления связей, а также логика функционирования сети определяются ее 
логической структурой. Н-РС являются динамической структурой, которая изменяется в зависимости 
от значения и времени поступления информации на рецепторы, а также предыдущего состояния 
сети. В ней информация об объектах представляется ансамблями возбужденных вершин и связями 
между ними. 

Запоминание описаний объектов и ситуаций сопровождается вводом в сеть новых вершин и 
дуг при переходе какой-либо группы рецепторов и нейроподобных элементов в состояние 
возбуждения. Переменный коэффициент связности позволяет управлять числом дуг, приходящих 
на вновь образуемые нейроподобные элементы, и числом нейроподобных элементов в сети. 

 
2. Модель системы управления 

 
Система управления разрабатываемой виртуальной модели домашнего робота основана на 

многомерной рецепторно-эффекторной нейроподобной растущей сети [7] (рис. 3). Рецепторные 
данные предоставляют следующие информационные пространства: 

• тактильные датчики на корпусе робота; 
• инфракрасные датчики; 
• тактильные датчики рук-манипуляторов; 
• система компьютерного слуха; 
• система технического зрения; 
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