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Isdoa robotlarmn adaptiv faaliyyatini realizo etmak {i¢iin taninmis sonlu avtomatin va xiisusi
gorar gabuletmo alatinin birlogsmasi toklif edilir. Foaliyyotin avtomatik adaptivlosmo anlayisi
robotun fordi son istifadogi osasinda igslomo miiddatinds, eyni zamanda istifadonin xiisusi
konteksindo adaptasiya qabiliyyatini oks etdirir vo bu sabobdon on uygun garsiliglt tocriiba tomin
edir. Bu moagsads ¢atmagq tigiin hor bir alot 6zii-6zliiyiinds istifads edilo bilocoyino baxmayaragq,
onlar birlogdiron tok bir yanagsma tapsirigi asanlasdirir vo dizayner va proqrameilarin rollarini
bir-birinden ayirir. Bu metodlarin totbiq edilmo qabiliyyatini niimayis etdirmok {i¢iin onlarin
birgo istifadesinin konkret niimunasi toqdim olunur.

Bir gayda olaraq, miirokkob robot davraniglarini layiholondirs vo hoyata kecirarkon,
programgilar bir-biri ilo effektiv omokdasliq etmali olan, ¢ox komponentli miirokkob sistemlorin
6hdasindon goalmolidirlor. Bu magsads nail olmagq iigiin bir ne¢o miixtalif texnologiya va alstlor
istifado oluna bilor. Yoqin ki, an sado, lakin on cox istifade edilon sonlu avtomatdir [1]. Sonlu
avtomata (SA) ixtiyar1 sayda voziyyaetlor daxildir. Zamanin istonilon aninda yalniz bir voziyyat
secilir (hal-hazirki voziyyet), halbuki, onlarin doyisikliyi hadiso vo ya sortlo baslanir. Onlar
apparat vo proqgram tominati daxil olmagqla, bir ¢cox saholords istifado olunurlar. Bu mogqalo
miirokkob adaptiv robot foaliyyatlorini modellogsdirmok vo yaratmagq iigiin xarici qorar gobuletmo
mexanizmini istifado edorok hiyerarxik sonlu avtomatlarin tortibini tamamlayan bir alotin
istifadosini toklif edir. Robot foaliyyotinin adaptivlosmosi vo qorar qobuletmonin digor
yanasmalarina asagidakilar daxildir: (I) montiqi mexanizmlorden istifade etmoklo kognitiv robot
idaraetmosi [2], (I) sonlu avtomatlardan istifado edorok davranis sobokolorinin yaradilmasi [3]
va (II) davranis agaclarinin inteqrasiyasi [4]. Bununla beloa, SA-lar bu isds, ham sadoliyi, hom
da bir ¢ox proqramgilarin artiq tanis olduqlari vo 6z potensiallarint maksimallagdira bilocoklori
ticiin segilmiglor [5]. ©lave olaraq toklif olunan gorar gobuletmo mexanizmi dayaniqli davranis
strukturu tomin etmok vo SA-nin tokrar istifadesiz mohdud mentiq kimi ¢atigsmazliglarin1 aradan
galdirmagq tigiin asanligla inteqrasiya edilo bilar.

SMACH vo DMSL-in hor ikisi HOBBIT sisteminin miixtalif komponentlorindo istifado
olunur. SMACH skriptlosdirilmis robot foaliyystlorinin tortibindo istifado olundugu halda,
DMLS iso HOBBIT-in fintess proqrami {iglin robotun baslanma parametrlorinin
qurasdirilmasinda vo gorar gobuletmodos istifado olunur. Ancaq hal-hazirki realizasiyada onlar
birlosdirilmomisdir. HOBBIT-in tortibi zamani oldo edilmis tocriiboys osaslanaraq, bu moqals
xUisusi olaraq adaptiv yoniimli qorar gobuletms {i¢lin nozordo tutulan bir dilde kodlasdirilmis,
istifadogi montiq qaydalar1 ilo SMACH kitabxanasindan istifado etmoklo diizoldilmis, ROS ilo
uygunlasan sonlu avtomatlarin genislondirilmoasini (artirllmasini) toklif edir. Toadgiqat isi
miixtalif robot vazifalarini vo harokatlorini tasvir etmak ili¢lin avtomatlardan istifadoys asaslanir.
Umumiyyatlo, buna avtomatlara yiiksoksaviyysli tapsiriglar (mosalon, naviqasiya, planlagdirma,
otraf miihitin skan edilmasi) oks etdirmakls nail olmaq olar ki, onlar da 6z novbasinds daha
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konkret tapsiriqlar ticiin digor voziyyatlori vo avtomatlari ehtiva edir. Bels bir sistemin qurulmasi
trivial deyildir vo avtomatlarin vo avtomat kegidlorinin ehtiyatli dizaynini, onlar arasinda diizgiin
kecidlor se¢ilmasinin méhkom bir iisulunu, eloco do méhkom vo intuitiv totbiq vasitolorini tolob
edir. SMACH avtomatlar konsepsiyasindan istifado edorok, miirokkob robot davranisinin ¢evik
qurulmasina imkan veron bir python kitabxanasidir. Tolob olunan ilkin sortlor, biitlin miimkiin
avtomatlar vo kecidlorin ovvolcodon taninmasi, aciq sokildo izah edilmosi vo tapsiriglarin
planlagdirilmasinin  kifayst qodor strukturlasdirilmasindan ibarstdir. Avtomatlar vo kecid
vaziyyatlorindon istifade edarok robot davraniginin modellasdirilmasi, artiq robot programinin
totbiq edilmaosi ii¢lin olverisli bir tisuldur. Bununla bels, bu yalniz miivafiq kegidlor se¢o bilon
deyil, hom do davranisin uygunlasdirilmasi ilo bagli daha miirokkob gorarlar gobul etmok {i¢iin
istifado edilo bilon daha miirokkob bir qorar gobuletmo sistemi totbiq etmoklo tokmillogdirilo
bilor. Toklif edilon gorar gobuletmo mexanizmi ndvbati hissodo tosvir edilmisdir. Robot ii¢iin
tam bir davraniga adaptasiya sistemini tortib etmok vo ardicil davraniglar yaratmaq tigiin, qorar
gobuletmo mexanizmi, yaranan soraito osason robotun qobul etmosi lazim olan miixtolif
harokatlori vo se¢imlori modellosdirmok ticiin istifado edilo bilor. Bu mexanizm, robotun,
istifadocinin vo otraf miihitin voziyyotini ohato edon miixtolif parametrlori nozors almaq
qabiliyystinds olmali vo miioyyan edilmis davranis qaydalarina uygun olaraq miivafiq todbirlor
gormolidir. Davraniga avtomatik adaptasiya anlayisi, robotun fordi son istifadogiyo osason is
middati boyunca vo eyni zamanda xiisusi istifado konteksino uygunlasmaq qabiliyyastini oks
etdirir, on uygun garsiligh tocriibo tomin edir. Istifadogiydniimlii molumatlarin saxlanma yeri,
monsgayl vo formati doyiso bilor. Masolon, molumatlar unikal istifadogi identifikatorlari
torofindon indekslosdirilmis profillords saxlanila, istifado¢i kartindan ¢ixarila, birinci garsiliqh
sessiyada istifadogi torofindon daxil edilo vo ya sistem torofindon qarsiligh izloms vo analiz
vasitosilo ¢ixarila bilor. Olava olaraq, istifado molumatlari, mosalon, istifadoginin yeri, otraf
miihitin sas-kilyll vo s. normalda sensorlar vo ya sistem saviyyali proqram tominati kimi xiisusi
toyinath avadanliglarla tomin edilir. Robotun fordi istifadog¢i vo istifado kontekstli
xlisusiyyatlorini dostoklomoakdon 6trii davranisa optimal adaptasiyani tomin etmok ii¢ilin istonilon
bir robot vozifosi vo ya robot qrupu alternativ foaliyystlorin an yaxs1 davranigla ohats olunmus
totbiglorini hoyata kegirmok tolob olunur. Robot proqrami, is zamani xiisusi istifadagi, robot vo
otraf miihit profillorino istinad edorok davranisimi uygun olaraq son istifadogi vo istifado
kontekstindo lazimi horokotlori yerino yetirmok {iciin tez bir zamanda uygunlasdirir. Istifadogi
interfeysi kontekstindo interfeyso uygunlagdirma adlanan optimal avtomatik adaptasiyanin bu
novii ilk dofo adaptiv vo adaptiv istifadagi interfeysi inkisafi kontekstindo toqdim edilmisdir. Bu
is robot davranisinin har bir hissasi {i¢iin xiisusi istifadaci, robot vo otraf miihit profillori ii¢lin on
uygun davranis foaliyyotini se¢mok lciin is miiddotindo adaptasiya yoniimlii gorarlar qobul
edilmasini nazards tutur.

Qorar gobuletma komponentinin rolu, faaliyyato uygunlagma prosesini effektiv sokildo
idars etmok, hansi horokatlori vo ya omrlori secici sokildo yerino yetirmok (basqa sozlo desak,
“aktivlogdirmok™) lazim olduguna qorar vermokdir. Davranisa adaptasiya prosesi sistem
komponentlarinin program modeli ii¢lin proqram tominatina xas olan naticalora malikdir. Daha
konkret desak, tocasslimls realizo olunmus istonilon alternativ varianta (masalon, interfeysin bir
hissosi/istifadoci foaliyyotini vo ya vozifosini dostoklomok {iciin davranis) goldikds, birlikdo
movcud olmaq, gorar gobuletmo osasinda is miiddstindo sorti olaraq aktivlogmok, miixtalif
foaliyyotlori uygunlasdirmaq ehtiyact meydana golir. Basqa sozlo, birbasa ¢atdirilma
omoliyyatlarin1 dostoklomays imkan veron xiisusi vozifo kontekstlori otrafinda interfeys
komponentlori vo ya robot horokotlorini toskil etmok lazimdir. Robot davranisi {iclin gorar
gobuletmoni hoyata kecirmok iiglin gorar gobuletmonin doqiglosdirma dili (Decision Making
Specification Language — DMSL) toklif olunur. DMSL kegmisdo istifadogi interfeysinin
adaptasiyasi liclin genis istifado edilmisdir. Mdvcud mogsadlor {iciin DMSL, robot foaliyyati
liclin gorarlart gqiymatlondiron miirokkob gorar bloklarinin yaradilmasi {igiin bir vasito tomin edir.
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Qorarvermo montiqi miistoqil qorar bloklarinda miioyyon edilir vo har biri xiisusi bir
komponents aiddir; hor bir forqli komponents on ¢ox bir blok tochiz edils bilor. Bu komponentlor
robotun miioyyon bir sistem komponentino uygun olan qorar bloklarinin sobokolorini togkil
edirlor. Qorar sessiyasinin noticosi, ilkin qorar blokunun torkibino birbasa bagli olan bir
aktivasiya omridir. Mosalon, spesifik bir tapsirigi yerino yetirdikdon sonra istifadogiya
gayidarkon robotun navigasiya sistemi istifadociya hansi torofdon (sol, sag, morkoz) yanasmaq
barada gorar qobul edilmasini tolob eda bilar. Sonra bu tolob miivafiq parametrlori nozere alan vo
naviqasiya sistemindon istifado etmak tiglin holl toklif edon konkret bir qorar komponentini daxil
edir. Qaydalarin yaradilmasi vo saxlanmasini asanlagdirmaq {igiin qorarlar qobul edilmosi
montiqi, robotun icra vaxtina minimal yiiklonmo yaradan miistoqil “if-then-else” qorar
bloklarinda miioyyan edilir. Aktivlosdirmo omrlori sorgu aninda profil xiisusiyyeotlorindon asili
olan bir cavab verir.

Qoarar parametrlori. Qorar parametrlori adlandirilmig atributlar soklindo sintaktik olaraq
istifado edilo bilon daxili obyekt kimi miioyyon edilir. Atribut adlarmin atribut dayarlorine
baglanmasi, homiso is vaxtinda hoyata kegirilir.

Hor bir parametr {i¢ profil noviindon birino aiddir: istifadagi, robot vo otraf miihit. Bu forq
tosniflogdirmo mogsadlori iiclin istifads edilir vo heg bir xiisusi semantik mohdudiyyst vo ya
xtisusiyyotlor totbiq etmir. Dastoklonon parametr ndvlori sotirlor (strings), rogomlor vo
dogru/yanlis (true/false) doyarloridir. Hor profil ndviiniin tosviri agagidakilardir:

o stifudsci profili. Istifadagi profili miioyyen bir istifadoci ilo bagl soxsi molumatlari togkil
edir. Buna hom statik soxsi molumatlar, hom do aktivliyin monitoringi vasitasils toplanan
dinamik molumatlar daxildir. Belo parametrlor daxildir (lakin bununla mohdudlagmair):

— Umumi molumatlar, yoni istifado¢i adi, adi, soyadi, yasi, cinsi, milliyati, iistiinliik
verdiyi dil, kompiiter bacarigi vo s.;

— Olago molumatlari, yoni iinvan, sohar, pogt indeksi, 6lko, e-poct, ev telefonu ndmrasi,
mobil telefon ndmrasi va s.;

— Secimlor, yoni: istlinliik verdiyi goriiniis, dialoq rejimi (tolimatli, sads, normal,
gabagqcil), qarsiligl alago stili (toxunus, al ilo skan etmo, avtomatik skan etmo vo s.), esitmo stili,
istiinliik verdiyi qarsiligh alaqge (yalniz vizual, yalniz esitmo, yalniz jestikulyar, vizual vo esitmo
vo s.), sosial vo sosial olmayan situasiyalarda mosafo, spontan emosional ifadslorin tezliyi,
foaliyyat vo tolimlorlo bagh tokliflorin tezliyi, robotun baslangic garsiligh alaqe tezliyi vo s.

® Otraf miihit profili. Otraf miihit profili robotun miihitini verilmis istifads kontekstinda
istifadoginin magsadlorine ¢atmaq liclin 6z davranisini adaptasiya etmoyindon omin
olmagq ti¢ilin tasvir edir. Otraf miihit profilins asagidakilar daxildir:

— Naviqasiya tigiin istifado olunan otraf miihitin xaritosi, yoni, maneslor, yollar vo s.;

— Fiziki obyektlorin xoritasi; yoni masa, stullar, rof vo s.;

— Mdvcud aktuatorlarin xaritasi; yoni novii, adi, yerlosmasi, amri vo s.

—Movecud AAL (Ambient Assisted Living) sensorlar1 haqqinda melumat, yoni, novii,
adi, yerlogsmosi vo hal-hazirki doyari va s.;

— Sensor molumatlarindan  naticolonon  kontekstual informasiya  (masslon,

istifadac¢inin toxmini yerlogsmasi, foaliyyati).

e Robot profili. Robot profili vozifonin icrasi vo sosial qarsiliglt slago zamani robotun
daxili molumatlarini tosvir edir. Bu, robotun hazirki goriiniisiinii vo davranisini istifadoci
torofdo sosial cohatdon davranan bir agent kimi toyin edir. Robot profiline asagidakilar
daxildir:

— Umumi molumatlar, yoni robota istifadogi torofindon verilmis ad, fiziki 6lgiilori,
sensorlarin say1, movqgeyi vo s.;

— Daxili molumatlar, yoni hal-hazirki emosiya (mosalon, diqgotli, xosboxt), istifadeginin
stiinliik verdiyi soxsiyyst (masolon, qulluggu, ev heyvani), sensorlarin sayr vo voziyyeti, enerji
soviyyasi vo batareyanin voziyyati, tutqacin -~ movqeyi v vaziyyati, althgm movgeyi va voziyyati va s.

64



Hiiseynova A.N., Moammadova T.A.

— Mokan molumatlart; yoni hal-hazirki yerlosmo, mévqeyin doqiqliyi, yerlosmonin adi,
istifadogi ilo boliinmozlik, harokat istiqgamati, baxis istiqgamaoti vo s.

Bu parametrlor, oyarlar vo se¢imlora olavo olaraq sistem statusu vo miivoqqgati doyarlori do
tosvir edo bilor. Massalon, ROBOT.VoiceVolume parametri, robotun sos soviyyasi ayarini tosvir
edon ododi doyors sahib ola bilor. Digor bir niimuno, robotun miioyyon bir zamanda hansi
vozifoni icra etdiyini gostora bilon ROBOT. CurrentTask adli bir parametrdir. Nohayot, sensor
molumatlar1 robot davranisini uygunlasdirmaq {i¢lin ¢ox faydali ola vo eyni zamanda oxsar
parametrlorlo tosvir edilo bilor. DMSL “if-then-else” qorar bloklar1 son naticodo robotun
davranigina tosir gostoron, qorar prosesinin naticosini toyin edon parametrlori 6ziindo birlosdirir.
Novbati bolmo, bir ev robotu iiglin imumi gorar gobul etmok {iciin DMSL—in neco istifado
olundugunun atrafli niimunasini tesvir edir. Burada nazords tutulan sistemo, miistoqil foaliyyat
gostoro bilon vo doyison davranis niimayis etdiron bir robot daxildir. Onun funksiyalar
tapsiriglara boliino va agiq sokildo miioyyon edilo bilor. Uygun davranis hoyata kecirmok iiglin
miivafiq tapsiriglarin miixtolif totbiglori daxildir. Buradaki mogsad, proqramgi va dizaynerlorin
vozifolorini ayirmaq vo limumi icra vaxtim1 azaltmaq tiglin istifadosi asan olan vasitolor tomin
etmoklo robotun davranis koordinasiyasini asanlagdirmaqdir. Dizaynerlor robot {i¢iin ilkin
yiikksok soviyyali tapsiriq arxitekturast qurmaq tiiglin taninmis konsepsiyalar (avtomatlar) vo
vasitolordon (SMACH) istifado etmoya hovaslondirilirlor. Bu proses sadodir vo onlar1 miirokkob
bir koda bag vurmaq vo ya bir voziyyatdon digor voziyyato kegmok iisuluna gorar vermok tolob
etmir. Onlar yalniz abstrakt voziyyetlor, avtomatlar vo kegid vaziyyatlori ilo alagelondirmak tiglin
miimkiin tisullar ilo moasguldurlar. Digor torafdon programgilar artiq hazir avtomatlardan istifado
edir vo onlarin vozifosi hor bir voziyyeotin funksionalliqlarin1 hoyata kecirmokdir (masslon,
istifadacini askarlamaq tigiin robot platformasinin dondorilmasini yerine yetirmok ii¢lin hom
platforma tokorlorine, hom do kameralara omr vermok talob olunur). Qarar gobuletmo proseduru
bu harakatlorls six baglidir, ¢linki robotun miimkiin olan hor bir horokstino gors (bu, basqga bir
voziyyato kegid kimi do anlasila bilor) qorar qobulu tolob oluna bilor. Programgilar, har bir
vaziyyatdon ndvbati vaziyyato vo ya voziyyatdaxili gorarlara kegmok {i¢iin tolob olunan mantiqi
kodlasdirmaq ticiin DMSL qorar bloklarindan istifads edirlor. Arxitekturanin 6zoyindo SMACH
avtomatlar1 vo kecidlori, yiiksoksoviyyali tapsiriglart miioyyonlosdirmokdon vo hom do
asagisoviyyali komponentlor va istifadogi interfeysi ilo iinsiyystdon masuldur. Bundan olavo,
gorar gobuletms mexanizmi biitiin digoar komponentlorlo miixtalif yollarla qarsiligh faaliyyot
gostarir. Ik olarag, SMACH vaziyyatlori ndvbati kegid voziyyatlorini miioyyanlosdirmok {iciin
bir gorar tolob edacoklor. Bu, DMSL qaydalarini qiymotlondirmok vo istonilon naticoni oldo
etmoklo tomin edilo bilar. Ikinci, DMSL robot iigiin on uygun istifadagi interfeysi alternativlorini
tomin edo bilor. Son olaraq, robotun agagi soviyyeli komponentlorino, sensor malumatlarina vo
ya sistem voziyyotino gbéro miioyyon profil parametrlorini toyin etmok lazim ola bilor. Bu
parametrlor DMSL gayda niimunslorini giymotlondirmok vo davranisa adaptasiya prosesini
aparmaq lUcilin qorar gobuletmo mexanizmi torofindon istifado olunur. Yuxarida gostorilmis
prosedurlardan istifado edorok avtonom robotun qorar gobuletmasini neco yerino yetirmoyi
niimayis etdirmok {i¢iin ev robotunda tapa bilocoyimiz real robot davramisindan konkret bir
nliimuns toqdim olunur: “istifadag¢ini tapmaq vo onlarin tohliikesizliyini tomin etmok mogsadils
monzili aragdirmaq”. Horokot zamani robot, daxili lokalizasiya vo xaoritolomo sayssindo 6z
otrafindan xabordar olur. Ancaq xiisusile ev soraitinds obyektlorin yeri doyisir vo robotun toyinat
yolu iizarinds bir cox maneslor tapila bilor. Bels bir voziyyatds robot bu maneani neco asacagina
gorar vermolidir. Bu niimunonin maqsadlari ii¢lin iki alternativ variant movcud olacagi ehtimal
olunur: (I) maneani aradan qaldirmaq {giin istifadogini ¢agirmaq vo ya (II) istifadogini narahat
etmodon alternativ bir marsrut planlamagq.

Bunlar yalniz istifadogini ¢afirmaq qorarma tosir gostora bilocok variasiyalarin
niimunaloridir. Burada robot istifadogini narahat etmomalidir, qalan parametrlor isa robotun
komak tigiin istifadogiys miiracist etmosini toklif edir. Moveud vaziyyst “OBSTRUCTED” - dir
(maneo toronib) vo sistem novboti kecidi miioyyon etmolidir. Sonradan DMSL qaydasi
giymatlondirilmisdir vo bu gorar novbati kegidi miioyyonlosdirir. Bu gayda ovollor gostorilon
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parametrlordon bozilorini ohato edir vo sonraki kegid vaziyyatinin na olacagini miioyyan edir.
if/else miiddoalar1 hansi kecid voziyyotinin movcud sortlori on yaxsi tomin etdiyini miioyyon
edir, “activate” boyanatlari iso bu qaydani tolob edon voziyyatds, onun giymatlondirma noticasini
geri qaytarmaq ticlin istifads olunur. Eyni sokildo daha ¢ox parametrlor istifade edils bilor vo
sortloro goro daha kompleks gaydalar hazirlana bilor. Maraqlidir ki, bir gaydada istifads edilon
ohomiyyatli sayda parametrlor, digorino faydali ola bilor. Bu ciir gorarlarin verilo bilocoyi digor
bir hal istifadogini askar etmok iigiin dondiikdo, istifadoginin tokorli kreslodan istifado etmasi,
adoton, oturmasi vo s. hallar1 nozoro almaqdir.

ODOBIYYAT

. Kent, A., Williams, J. G. (Eds.): Encyclopedia of Computer Science and Technology (Vols. 25,
Supp. 10). Applications of Artificial Intelligence to Agriculture and Natural Resource
Management to Transaction Machine Architectures. CRC Press, 1991.

. Beetz, M., Jain, D., Monsenlechner, L., Tenorth, M., Kunze, L., Blodow, N., Pangercic, D.:
Cognition-Enabled Autonomous Robot Control for the Realization of Home Chore Task
Intelligence. Proceedings of the IEEE, 2012, vol. 100, no. 8, pp. 2454-2471.

. Armbrust, C., Schmidt, D., Berns, K.: Generating Behavior Networks from Finite-State
Machines. In: Proceedings of the German Conference on Robotics (Robotik), Munich,
Germany, 2012.

. Bagnell, J.A., Cavalcanti, F., Lei Cui, Galluzzo, T., Hebert, M., Kazemi, M., Klingensmith, M.,
Libby, J., Tian Yu Liu, Pollard, N., Pivtoraiko, M., Valois, J.-S., Zhu, R.: An Integrated System
for Autonomous Robotics Manipulation. International Conference on Intelligent Robots and
Systems (IROS), 2012, pp. 2955-2962.

. Niemiiller, T., Ferrein, A., Lakemeyer, G.: A Lua-based Behavior Engine for Controlling the
Humanoid Robot Nao. In: Baltes, J., Lagoudakis, M.G., Naruse, T., Ghidary, S.S. (eds.)
RoboCup 2009: Robot Soccer World Cup XIII. LNCS, Springer, Heidelberg. 2010, vol. 5949,
pp. 240-251.

PE3IOME
PA3PABOTKA CUCTEMBI IPUHATUS PELIEHUI AJATITUBHOI'O POBOTA
TI'yceiinosa A.H., Mameoosa T.A.

Knrouesvle cnoea: aoanmuguwlii pobom, cucmema NPUHAMUS DeuleHull, KOHEYHblll agmomam,
mexanuzm npunamusi peutenuti, SMACH, DMSL

B craThe paccmaTprBaeTcsl aBTOAJANTHBHAS KOHIEMNIHA CIIOCOOHOCTH poboTa alanTHPOBAThCS K
OTJIEIIPHBIM KOHEYHBIM TIOJIH30BATENISIM U, B TO XK€ BpeMsi, KOHKPETHOMY KOHTEKCTY HCIIOJIb30BaHUs, YTO
obecrieurBaeT HanOoJee MOAXOAANIYI0 (DYHKIIMOHANBHYIO COBMECTUMOCTD. KasK/Iblii HHCTPYMEHT MOXKET
OBITH WCIIOJIB30BAaH JUIsI JOCTIDKEHUS ITOW IIENIM, YIPOIIAET 3a7ady W pa3feliseT Poju Tu3aifHepa u
nporpammucTa. [lpencraBieH KOHKPETHBI TNpPUMEp WX COBMECTHOTO HCIIONB30BAHUSA, YTOOBI
MPOAEMOHCTPUPOBATH MPUMEHUMOCTH 3THX METOJIOB.

SUMMARY
DEVELOPMENT OF DECISION-MAKING SYSTEM OF ADAPTIVE ROBOT
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The article deals with the auto adaptive concept of the robot's ability to adapt to individual end
users and at the same time the specific context of use and therefore provides the most appropriate
interoperability. Each tool can be used to achieve this goal, simplify the task and share the roles of
designer and programmer. A concrete example of their joint use is presented to demonstrate the
applicability of these methods.
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