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Аннотация.    Предложена виртуальная модель многосегментного робота-рыбы для 

исследования различных архитектур ритм-генерирующих моделей нейронных сетей 

при управлении передвижением. Предложенная конструкция содержит две степени 

        свободы на сегмент  и может управляться двумя гидроцилиндрами двойного дей-

ствия на сегмент. Такая особенность позволяет без дополнительных плавников ме-
нять направление волнообразных тяги при  движениях не только  в горизонтальной 

плоскости, но   и в вертикальной, что обеспечивает широкие возможности модели-

рования на таком исследовательском нейронных роботе различных моделей  сетей 

спинного мозга рыб. В докладе рассматриваются существующие модели нейронных 

сетей для управления волнообразными движениями тела рыбы при поступательном 

движении  и предлагаются на их основе архитектура способная управлять выбран-

       ной конструкцией. Для предложенной модели исследуются методы адаптации, 

управления, изменения скорости  и фазы моторных программ. 
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Введение. -        Роботы рыбы часто становятся модельными объектами при поиске
     новых бионическими алгоритмов управления  конструкциями [1, 2]. У рыб 

        можно на выделить группы четыре  мышц  каждом сегменте позвоночника,  
по две относительно позвоночника позвоночни   с каждой стороны. Сегменты -

           ка соединены в          виде шарниров с тремя степенями свободы и эти четыре
группы мышц способны  обеспечивать вращение осям сегмента по трем . Та-
кая функция плавников для рыб без выраженных спинных   как речные угри 

Anguilla          -и позволяет перемещаться вверх и вниз только за счет волнообраз
ных движений тела или хвоста. 

Методы  и материалы; результаты.    -Для воспроизведения способа пере
движения рыб количество допущены упрощения:  степеней свободы на сег-
мент сокращено до двух, и количество сегментов уменьшено, но максималь-

        но возможный угол      их поворота увеличен. В докладе представлена
виртуальная модель робота-рыбы ис. Для предлагается поворота сегментов  -

пользовать два гидроцилиндра двойного действия на каждый сегмент. Осо-

бенность структуры тела рассматриваемого пред виртуального робота рыбы -
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    полагает наличие двух -ритм генерирующих популяций на   каждую сторону
сегмента центральных. Эти популяции состоят из независимых  генераторов 

ритма мотонейронами типа полуцентр, связанные  с  отдельных групп мышц 

       одного сегмента  и других  интернейронов, модулирующих активность сети 

       [3]. Предложенная      архитектура нейронной сети спинного мозга построена  
с учетом       существующих моделей организации и взаимодействия различных
типов клеток [4  ]. Запуск моторных программ  у рыб управляется мезоэнце-
фальным локомоторным регионом среднего мозга за счет стимуляции глута-
матных рецепторов -ритм генерирующих нейронов, формирующий моторные 
программы. Для предложенной модели рассматриваются возможные клеточ-

ные механизмы управления  и адаптации при формировании моторных про-

грамм, позволяющие управлять передвижением робота-рыбы. 

Заключение.    -   Предложенная виртуальная модель робота рыбы позволяет
   проводить модельные эксперименты различными  с  архитектурами моделей 

нейронных спинного конструкции сетей  мозга. Для выбранной  была предло-

жена модель -ритм генерирующей сети, воспроизводящая основные характе-
ристики биологических модуляция нейронных сетей: модульная архитектура,  

        скорости и  фазы за счет модулирующих сигналов от дофаминергических  

и к серотонинергических нейронов, способность  адаптации.  
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