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Роботы широко применяются для выполнения монотонных или
опасных работ, избавляя человека воздействия неблагоприятных
условий [1]. Однако во многих сценариях полностью автономные си-
стемы пока не способны надежно справиться с задачами, особенно
если они не детерминированы, среда непредсказуема, а цена ошибки
высока [2]. В подобных случаях технология телеуправления остает-
ся незаменимым решением. Это особенно актуально, когда работу
приходится выполнять в труднодоступных и опасных зонах: под во-
дой, при разминировании взрывоопасных объектов в условиях ра-
диации на ядерных объектах или в космосе [1][2]. При телеуправ-
лении крайне важно наличие интуитивно понятного интерфейса и
обратной связи. Традиционные системы управления порой сложны
в использовании и требуют от оператора длительного обучения и
высокой концентрации. Наличие силовой обратной связи позволяет
оператору ощущать взаимодействие робота с окружающими объек-
тами, что повышает точность и безопасность [1][3] при манипуляци-
ях. Однако при телеуправлении часто возникают задачи, в которых
необходимо применять более одного инструмента за время опера-
ции [4]. В данной работе разработано два варианта (с применением
больших языковых моделей [5]) прототипа модуля голосового управ-
ления роботом ассистентом для решения задачи смены инструмента
в многофункциональной системе телеуправления. Оценка результа-
тов производилась посредством интеграции модуля в аппаратно и
программно реализованную систему телеуправления, что позволи-
ло провести испытания на демонстрационных сценариях взаимодей-
ствия типа “робот-робот”, “робот-человек”. Данный модуль ассистен-
та может быть применим не только в виде статичной установки для
передачи интересующего объекта в зону действия основного робота.
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При оснащении робота-ассистента подвижной платформой появля-
ется возможность переснаряжать основного робота большим количе-
ство расходников в процессе выполнения телеоперации посредством
ассистента, что значительно упрощает решение задач и позволяет
выполнять их быстрее за счет уменьшения времени на переоснаще-
ние основного робота.
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