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Введение

Использование интерфейса мозг-компьютер (BCI) на базе ЭЭГ совместно с трекингом взгляда для управления

электрической инвалидной коляской позволяет тяжело ограниченным в движении людям задавать намерения

напрямую мозговыми сигналами, подтверждая их направлением взгляда.



3/18

BCI
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Захват сигналов пользователя
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Обработка ЭЭГ сигнала
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Анализ сигналов взгляда (айтрекер)
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Синтез команд на основе намерений
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Автономная навигация и управление движением

Основной задачей оптимального управления в робототехнических системах является поиск закона управления, 
оптимизирующий следующий заданный критерий качества в интегральной форме:

где x вектор состояний агента i, – вектор управлений агента i, – количество агентов в группе

Для группы агентов задача расширяется до многоагентного управления с учетом динамических фазовых
ограничений, которые описывают условия отсутствия столкновений между агентами:

Значение второго интеграла равно длительности времени нарушения фазовых ограничений.
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Глобальный планировщик траектории
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Локальный контроллер движения
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Эксперименты
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Исполнительный уровень (агент)
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Обратная связь и обработка системы
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ErrP и RL
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Роль трекера взгляда в обратной связи



Научные результаты и примеры реализации
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Научные результаты и примеры реализации
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Заключение
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