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1. Моделі та інтелектуальні засоби адаптивного керування автономним мобільним роботом.

2. Models and intellectual means for adaptive autonomous mobile robot control.

Реферат:
1. Дисертація присвячена вдосконаленню існуючих та розробці нових моделей та інтелектуальних засобів
керування автономним мобільним роботом (АМР) для забезпечення навігації в складних неструктурованих
середовищах. У роботі розроблено регулярний ітеративний метод градієнтного пошуку з локальною
адаптивною оцінкою обмежень другого роду, що дозволило забезпечити вихід на ціль переміщення АМР в
умовах складного неструктурованого середовища. З метою керування траєкторією руху АМР вдосконалено
метод проведення маневрів, що за рахунок формування адаптивної навчальної вибірки штучної нейронної
мережі забезпечив підвищення імовірності виконання маневрів під час навігації на 30-45 відсотків. Для
забезпечення керування АМР в умовах динамічного середовища вдосконалена інтелектуальна модель
керування роботом, що дало змогу оцінити основні потоки даних та часові затримки між функціональними
модулями АМР для підвищення продуктивності програмних та апаратних компонентів навігації робота.
Впроваджено запропоновані методита модель керування на АМР Amigo, Pioneer P2-DX, Robotino та Khepera.



2. This dissertation was devoted to improvement of existing and development of new models and intellectual
means for autonomous mobile robot (AMR) control for providing of navigation tasks in the complex nonstructured
environments. The regular iteration method of gradient search with local adaptive measurement of limitations of
second class is developed in the thesis. It provides the reaching to the goal of AMR movement in the complex
nonstructured environment. In order to control the trajectory of AMR movement the methods for maneuvers
providing was improved. It provides the increasing of probability of maneuvers executing up to 45 percent using
the formation of adaptive training set for artificial neural network. In order to control the AMR in the dynamical
environments the intellectual robot control model was improved. This allowed to measure the main data flows and
time delays between functioning modules of AMR. As a result the productivity of software and hardware AMR
components for navigation taskswas increased.
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