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Навык — средство управления движением и действиями 
автономного космического манипуляционного робота 

Лесков Алексей Григорьевич agleskov@rambler.ru

МГТУ им. Н.Э. Баумана 

Рассмотрены вопросы повышения степени автономности космических манипуляционных 
роботов за счет применения «навыков». Приведен пример реализации одного из навыков 
при выполнении операции захвата и переноса объекта. В статье в качестве инструмен-
тов решения задачи повышения автономности рассматриваются так называемые 
«навыки». Навыки — набор элементарных формализованных действий, служащих дости-
жению предписанного целевого положения. Переход к навыкам позволяет группировать 
отдельные команды управления манипуляционными роботами в целые блоки. На произ-
водстве это упрощает переход к выполнению новых заданий без перепрограммирования 
программного обеспечения робота. 
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Skill — a Means of Controlling the Motion and Actions  
of an Autonomous Space Manipulation Robot 

Leskov Alexey Grigorievich  agleskov@rambler.ru 

BMSTU 

The issues of increasing the degree of autonomy of space manipulation robots through the use of 
skills are considered. An example of the implementation of one of the skills when performing the op-
eration of capturing and transferring an object is given. In the article, the so-called skills are consid-
ered as tools for solving the problem of increasing autonomy. Skills are a set of elementary formal-
ized actions that serve to achieve the prescribed target position. The transition to skills allows you to 
group individual commands for manipulating robots into whole blocks. In production, this simplifies 
the transition to performing new tasks without reprogramming the robot's software. 
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