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Аннотация. В докладе рассматриваются способы управления роботом через 
интернет в реальном времени без использования выделенного канала. Отсут-
ствие выделенного канала многократно увеличивает вероятность возникно-
вения задержек при передаче сигналов управления и информации о текущем со-
стоянии робота и его окружающей среды. Для того чтобы обеспечить 
комфортные условия работы разработана система графического программи-
рования движений робота, при которой позиция робота задается путем гене-
рации конечного положения виртуальной модели.  
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      Введение. Интернет предоставляет удобные возможности для выполнения 

оператором  с помощью рас роботов технологических операций на большом -

        стоянии. Управлению через интернет  и связанным  с ним дистанционному 

присутствию посвящено достаточно много работ [1–4].  

Обеспечить качественное управление   и адекватные ощущения оператора 
       на на результат воздействий  управляющие органы можно, если исключить 

задержки при передаче сигналов [3, 4]. Для этого используется выделенный 

       канал. Во многих случаях использование выделенного канала невозможно 

или экономически нецелесообразно. 

Наличие  в передаче       даже небольших задержек делает некомфортным или

      даже невозможным  непосредственное управление движением от рукояток 
или пульта управления. Задержки в  передаче видеоизображения затрудняют 

планирование движений дальнейших  и удлиняют время принятия решений  о  

действиях робота. 

Материалы  и методы; результаты. Одним из способов обеспечить вы -

полнение задачи управления является использование супервизорного управле-

ния, при котором роботу передаются программы движений. Таким способом, 

например, осуществляется     управление марсоходами с задержкой до 40 минут  

в передаче  сигнала и получения результата исполнения. 

  Обычно программы движений управления составляются на языке  робо-

том. Необходимость написания программы предварительной  и  отладки суще-
ственно увеличивает как трудоемкость управления, так  и время реакции  опе-

ратора на условия, в которых работает робот. 
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В докладе рассматривается способ графического программирования срав-

нительно простых движений, при котором команды перемещений формируют-

ся  в результате указания требуемого  положения робота на экране монитора. 
     Эксперименты показали, что описываемый способ дистанционного 

управления способствует сохранению  у оператора ощущений непосредствен-

ного контроля также снижает движений робота  и   трудоемкость выполнения 

технологических операций. Задержки  в передаче стороны сигналов  в обе  не 
сказываются на точности исполнения выполнения команд  и времени , не со-

     здают повышенного напряжения оператора при работе. Способ управления 

может использоваться при небольших задержках сети передачи  сигналов по , 

в Доклад которых задержка не превышает нескольких секунд.  иллюстрирует-
      ся   видеоматериалами о примерах  выполнения различных технологических 

операций. 

Заключение. Рассмотренный метод  управления роботом через интернет 

 без канала выделенного  предоставляет удобный  и экономически эффектив-

ный способ работы  в условиях ограниченной сети. Использование -графиче

       ского управление программирования делает  более   интуитивным и снижает 
уровень стресса оператора точность, обеспечивая высокую   и эффективность 

выполнения операций. 
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