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В последнее время все более широкое применение при управлении ма-
нипуляционными роботами (МР) применяется теория и методы так назы-
ваемых «навыков» (Skills) [1]. Skills – это набор элементарных действий ро-
бота для достижения предписанного целевого положения.  

Формально, навык представляет собой комплекс программных 
средств, позволяющий реализовывать процессы по назначению без сущест-
венного изменения кода,  – только за счет соответствующей параметриза-
ции. 

Переход к навыкам позволяет группировать отдельные команды 
управления действия МР в целые блоки, отвечающие за выполнение той или 
иной операции в целом. 

В качестве примера здесь можно привести операции сборки, реализа-
ция которых включает набор из шести элементарных процессов как доста-
точных для выполнения широкого спектра задач сборки [2]. 

Предлагается использовать теорию и методы «навыков» для формиро-
вания программ и осуществления по команде оператора действий по управ-
лению космическим манипуляционным роботом (КМР) в условиях, когда 
управление КМР оператором затруднено из-за быстрого изменения обста-
новки или недостаточной информации от сенсорных систем робота и дру-
гих. 

При этом параметризация навыка может выполняться как вручную 
оператором, так и автоматически по данным сенсорных систем робота. 

Приводится пример реализации навыка захвата и перемещения объекта 
на базе полунатурного моделирующего стенда [3]. 
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