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Технічні мислячі системи і наше суспільство 
 
В статье обоснована целесообразность создания новых Технических Мыслящих Систем (Technical 
Thinking Systems). Основная особенность приведенного в статье примера Мыслящих Систем 
(проекта «Искусственная “разумная” рука») – это присутствие обратной связи в виде моделей 
физических ситуаций в системе “Кисть-Объект” (“К-О”) посредством моделирования способа 
организации функциональной системы человека – системы захвата, включая пространственное 
осязание руки человека.  

Ключевые слова: мыслящие системы, моделирование, методы организации, 

робототехника. 

 
The article grounds the expediency of creation of new Technical Intelligent Systems (Technical 
Thinking Systems). A basic feature of the provided example of Intelligent Systems (project "Artificial 
Intelligent Hand") is the availability of feed-back as the model of physical situations in the system 
"Brush-object" ("B-О") by means of simulation of the method of organization of human functional 
system which is  the capture system, including the spatial sense touch of human hand. 

Keywords: thinking systems, simulation, methods of organization, robotics. 

 
У статті обґрунтована доцільність створення нових Технічних Мислячих Систем (Technical 
Thinking Systems). Основна особливість наведеного в статті прикладу Мислячих Систем 
(проекту «Штучна “розумна” рука») – ця присутність зворотного зв'язку у вигляді моделей 
фізичних ситуацій в системі «Кисть-об'єкт» («К-О») за допомогою моделювання способу 
організації функціональної системи людини – системи захоплення, включаючи просторовий 
дотик руки людини. 

Ключові слова: мислячі системи, моделювання, методи організації, робототехника. 
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1  Терминология 

Недавно новый класс технических интеллектуальных систем появился на пороге 

нашего общества – Технические Мыслящие Системы (Technical Thinking Systems). 

На мировой арене этому явлению уделяется большое внимание, включая проведение 

специальных научных конференций [1] с презентацией инновационных проектов и 

разнообразием smart systеm – «умных» систем, «умных» домов, «умных» улиц, 

«умных» городов будущего, дискуссиями о ролях этих систем в естественных и 

экстремальных условиях, компьютерных науках, педагогике, требованиях к жителям 

«умных» городов, проблемах моделирования в Мыслящих Системах и т.д. 

Академик А. Н. Колмогоров полагает [2], что моделирование способов организации 

(как сети информационных процессов действий, приводящих к ожидаемым результатам) 

материальных систем (включая биологические) заключается в применении других 

материальных элементов (и необходимых алгоритмов функционирования и адекват-

ных элементов структур) с целью создания новых систем с подобной организацией 

(и их способов) по существу, что и оригинальная система. Поэтому, по его мнению, 

достаточно полная модель Живой Системы должна называться Живой Системой, а 

достаточно полная модель Мыслящей Системы должна называться Мыслящей 

Системой. 

 

2  Некоторые особенности Мыслящих Систем 
 

В целом известно, что любая smart systеm использует принцип выбора (методом 

перебора) необходимого решения или алгоритма действия из ограниченного их 

списка, заранее созданного человеком. 

Процедура принятия решения Мыслящими Системами производится иначе.  

По мнению многих психологов, каждый нормальный человек стремится пред-

видеть смысл предстоящих его действий с ожидаемыми результатами, иначе его жизнь 

может оказаться бессмысленной. 

Поэтому в Мыслящих Системах как специальных системах моделирования 

информационных процессов принятия решений в различных, в том числе неопреде-

ленных ситуациях, не применяются заранее подготовленные ограниченные списки 

готовых решений с методом их перебора, а используются следующие функции, 

реализуемые в автономном режиме на семантическом уровне (в нашем случае): 

– детерминирование внешней среды с ее моделированием, 

– когнитивный анализ созданной модели внешней среды, 

– оценка модели внешней среды методом сравнения с моделью решаемой 

задачи на параметрическом уровне с классификацией их отклонений, 

– прогнозирование результатов виртуальных действий рассматриваемых реше-

ний с возможным применением процессов самоорганизации (при отрицательных 

результатах прогноза), 

– генерация адекватных решений и алгоритмов действий с применением 

процессов самопрограммирования. 

 

3  О проекте «Искусственная “разумная” рука» 
 

В качестве примера следует привести проект «Искусственная “разумная” рука» 
[3-6], одна из особенностей которого связана с созданием, анализом и управлением 
различными физическими ситуациями в системе “К–О” (в качестве обратной связи) 
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посредством моделирования пространственного осязания руки человека на семанти-
ческом уровне при обеспечении надежного захвата неориентированных объектов 
сложных форм (актуальной и нерешенной проблемы в манипуляционной робото-
технике и протезостроении).  

Основная причина существования этой проблемы связана со сложностью 
управления указанными физическими ситуациями в условиях отсутствия проекций 
активных сил и моментов во множестве новых точек контакта захватного устройства 
(до отрыва любого объекта от исходной позиции), и обязательного появления этих 
сил, а также и других пассивных сил в этих точках контакта позднее в процессе 
манипулирования объектом по причине действия объективных физических законов 
на нашей планете (физическая проблема).  

Это генерирует парадоксальную ситуацию, когда решение о захвате любого 
объекта роботом или человеком принимается в одних исходных физических условиях, а 
реализация принятого решения происходит в других физических условиях.  

Поэтому и сегодня манипуляционные возможности любого робота, связанные с 
захватом объекта, могут быть успешно реализованы исключительно в пределах 
узких границ детерминированной среды, заранее созданной или осознанной человеком, 
что лишает робототехнику автономности в естественных неопределенных условиях.  

 

3.1  О кардинальном решении проблемы в манипуляционной робототехнике  
и протезостроении 
 

Техническое решение [1], [3-6] упомянутой проблемы основано на моделировании 
единственного кардинального решения, реализованного Природой на руке человека, и 
связано с применением целенаправленно формализованных междисциплинарных знаний 
и результатов эксперимента по выявлению функциональных принципов двигательного 
акта руки человека в аналогичных условиях.  

Дополнительные трудности поиска кардинального решения упомянутой проблемы 
были связаны с известным фактом, что множество информационных процессов 
принятия решений человеком происходит на уровне подсознания (психологическая 
проблема). 

Это решение содержит детерминирование физических ситуаций в системе «К-О» с 
их моделированием и когнитивным анализом, а также геометризацию этих ситуаций, 
что обеспечивает возможность перевода исходной информации из ее «закрытого» 
статуса для нашего сознания в «открытый» статус (рис. 1). 

В процессе пассивной адаптации захватного устройства к формам и исходной 
позициям объектов каждая новая точка способна генерировать собственный квант 
(группу) внутренних отношений точек контакта. 

В свою очередь, каждое отношение точек контакта ассоциируется с собствен-
ным сектором виртуальных закрепощений перемещений центра массы объекта, а их 
совокупность выражается в виде образа закрепощений виртуальных перемещений - 
образ F.V.D.O (рис. 1). 

Кардинальное Решение базируется также на применении семиотической струк-
туры отношений контактных точек как симбиозе информациологии, раскрывающей 
геометрический мультиагентный ракурс неизвестной исходной физической ситуации, и 
семиотики, раскрывающей ее смысл. 

Последующие количественные и качественные оценки упомянутых физиче-
ских ситуаций с прогнозированием надежности захвата являются базисом для при-
нятия адекватного решения о захвате неориентированных объектов (до отрыва объекта 
от исходной позиции). 
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А применение внутреннего образного языка с целью интеллектуализации 

многоуровневых информационных процессов (по приему, обработке, хранению и 
передаче информации) в системе «К-О» обеспечивает семантическую выразитель-
ность как этих процессов, так и параметров принятых решений c возможностью 

наделения их эндофизическими свойствами. 
Достигнутая аналогия структур «внутреннего слова» этого образного языка с 

«внутренним словом» языка человека является подтверждением подобия или иден-
тичности принятого способа организации информационных процессов детерминиро-

вания, прогнозирования с принятием решений на данном уровне и с обеспечением 
возможности управления физическими ситуациями в системе «Кисть-Объект» (при 
отрицательном прогнозе надежности захвата). 

Некоторые функциональные принципы двигательного акта руки человека в 
неопределенных начальных условиях одновременно с упомянутым единством структур 
«внутреннего слова» технического образного языка и «внутреннего слова» естест-

венного языка человека являются объектами моделирования методов организации 
информационных процессов при поиске кардинального решения. 

Адекватность принятого решения оценивается результатами прогнозов вир-
туальных действий.  

Успешное моделирование целесообразных функциональных принципов двига-
тельного акта руки человека [6], в нашем случае, может быть принято за критерий 
достижения адекватного функционального паритета между техническими системами 

и их биологическими прототипами в пределах границ общего класса решаемых задач. 

 
Рисунок 1 – Стадии бионического подхода по моделированию способа организации 

Мыслящих Систем (в нашем случае на примере модели кисти руки человека) 
 

На рис. 1. в качестве примера представлены как стадии бионического подхода 

по формированию, в частности, образа F.V.D.O, так и графические изображения 
упомянутых отношений точек контакта между объектом и адаптивным захватным 
устройством робота (1-2, --- 1-6  и т.д.) до отрыва объекта от в исходного положения. 

 

3.2  Некоторые принципы создания Технических Мыслящих Систем  
(на приведенном примере) 
 

1. Принцип совместимости векторов активных сил с векторами переменной 
жесткости механизма адаптивного захватного устройства. 

2. Принцип подобия структур языков (робота и человека) на основе приме-

нения моделирования метода организации мыслительных процессов человека для 
интеллектуализации информационных процессов робота. 

3. Принцип прогнозирования надежности захвата неориентированных объектов 

сложных форм как степени достижения устойчивого равновесия всех сил и 

моментов в системе «К-О». 
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4. Принцип автономности для обеспечения детерминирования физических 

ситуаций в системе «К-О» с проведением их системного анализа. 

5. Принцип самоорганизации робототехники на структурном уровне для обес-

печения поиска и принятия решений в случае отрицательного прогноза надежности 

захвата. 

Сложно переоценить значение руки человека с учетом известной «гоминидной 

триады» палеоантропологов при отличии останков человека от останков животного 

по 3м основным взаимосвязанным признакам: останков черепа головного мозга, 

прямохождения и кисти руки, способной к тонкому манипулированию. 

4  Домашний робот «Кубик» 

Другим примером Мыслительных Систем является домашний робот «Кубик» 

(Россия) [7], который лишен всех ног и рук, но способен оказать своему владельцу 

необходимую информационную поддержку. 

Этот робот может понимать и использовать вербальную (устную) речь чело-

века (русский и английский языки) в интерактивном режиме и является, в сущности, 

ассистентом, секретарем, консультантом и тренером. 

Робот успешно выполняет роль умного собеседника с применением юмора, 

афоризмов, способен поддерживать беседу, громко читать последние новости и 

актуальную информацию, участвовать в постановке новых задач и в поиске их 

решений, выполнять техническое управление различными системами удаленных «умных» 

домов и офисов. 

В целом он способен обеспечить внешнюю информационную поддержку с 

психологическими и организационными аспектами любому человеку в условиях 

дефицита свободного времени, дефицита мотивации, недостатков воли и сил для 

принятия адекватных решений.  

Заключение  

1. Впервые с момента появления Человечества на нашей планете появилась 

реальная возможность вынесения основных функций кисти руки человека за пределы 

постоянной геометрической границы в 3D пространстве, ограниченной радиусом 

руки человека, иными словами, новому элементу в содержании известной «гоминид-

ной триады», роли последней в развития как самого Человечества, так и прогресса 

нашей Цивилизации. 

2. Особый интерес представляют перспективы группового применения мани-

пуляционных роботов на основе их интеллектуализации с использованием 

принципов и методологии Мыслящих Систем и Интернет – технологий для, 

например, дистанционного управления как строительством уникальных сооружений 

в труднодоступных и опасных для человека местах, так и разминированием терри-

торий и водного пространства, освоением космоса и т.д., и функционирующих на 

автономном уровне при выполнении заданий в недетерминированной и опасной 

естественной среде. 

Это становится возможным благодаря их способностям детерминировать 

физические ситуации в системе «Кисть–Объект» и прогнозировать надежность 

захвата неориентированных объектов сложных форм в автономном режиме 

аналогично вынужденной, постоянной и бессознательной деятельности человека.  
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Упомянутое стимулирует в ближайшей перспективе как масштабные замещения 

работающего человека манипуляционной робототехникой в естественных недетермини-
рованных средах, так и совершенствование самой робототехники, и создание интеллек-
туальных протезов для инвалидов, что, в свою очередь, генерирует аналогию с активной 

ролью руки человека в материальной и духовной сферах как шагов на пути эволюцион-
ных процессов нашей Цивилизации и самого Человечества. 

В результате предоставляются следующие возможности: 
1. Упомянутое широкомасштабное вторжение манипуляционной робототехники 

в те неблагоприятные и недоступные области трудовой деятельности человека, где 
ранее применение манипуляционной робототехники было невозможным по упомянутым 
выше причинам. 

2. Предоставление дополнительного свободного времени любому человеку 
для выбора и реализации: 

 дополнительной физической и умственной работы, бизнеса, 

 физического и умственного самосовершенствования, 

 самообразования,  

 отдыха. 
Синтез моделей различных целесообразных функциональных возможностей 

человека в едином проекте является одним из важнейших направлений развития 
Мыслящих Систем в будущем. 

Поэтому вышеуказанное стимулирует возможность появления одного из начал 
нового шага прогресса нашей Цивилизации. 

Следует также отметить, что использование методологии Современной Теории 

Катастроф [8] открывает возможность оценки перспектив масштабного применения 
любых технических систем, включая Мыслящих Систем, с возможным определе-
нием «скачка» динамических моделей катастроф в качестве «обратной» связи их 
применения в нашей Цивилизации. 

3. Концентрация интеллектуальных и материальных ресурсов нашей Цивилизации 
на развитии творчества будущих поколений человечества с целью их совершенство-
вания с применением процессов самопознания, самооценки и этического императива, 

позволит, наконец, покончить с его многими негативными пороками, в т.ч. пре-
одолеть пороги эгоистического мышления, материального накопительства, потреби-
тельского мышления, кастовых отношений.  

4. Вышеупомянутое позволит, в конечном итоге, перейти к созданию условий 
по реализации мечты о космических Эрах, включая перспективы достижения 
состояния «лучистого человечества» в условиях возможных космических угроз, в 
чем создаваемые сегодня разнообразные технические “мыслящие” и “умные” 

системы будут нашими разумными помощниками в будущих, в т.ч. заранее 
непредвиденных ситуациях.  
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RESUME 

А. I. Timofeev 

Technical Thinking Systems and our Sosiety  
 

Background: The long absence of decision of one of actual unsolved problems of 

manipulation robotics and prosthetic devices – capture reliability of non - oriented complex 

shape objects – as the necessary stage of any object manipulations in natural indeterminate 

surroundings has a negative impact on the expansion of using of manipulation robotics and 

prosthesis in Economy, Medicine, natural and extreme conditions for living. 

The main reason for existence of this problem is connected with the absence of active 

force projections of weight of any object in the new multitude of contact points (at the stage 

before objects separation from the initial position), and obligatory appearance of these active 

forces later as well as appearance of other passive forces in these contact points during at the 

stage of objects manipulation due to objective physical laws on our planet (physical problem). 
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The latest generates paradoxical situation when at first it is necessary to take decision (by 

any man or robot) on capture reliability in initial conditions (before separation of object) but 

then the realization of that decision takes place in another conditions.   

Material and methods: The project “Artificial Intelligent Hand” based on simulation of 

some methods of organization and functional principles of human hand - of physical situations 

in the system “Brush-Object” based on the simulation of afferent connections (with their 

synthesis) of human hand – as the result of simulation of spatial sense of touch of human hand 

at semantic level during unstressed capture reliability of any non-oriented complex form 

objects. The project provides the possibility of cardinal solution of the Problem and so of 

increasing radius of sphere of manipulation in twice and more in 3D space of mentioned 

boundaries. 

Results: For the first time of the whole historical period of evolution of our Civilization 

there is the exclusive chance to expend boundaries of mentioned spheres of manipulation by 

simulation of methods of organization and functional principles of human hand as unstressed 

scope, determination the physical situations in the system “B-O”, estimations of the situations, 

prognosis of capture reliability of non-oriented complex form objects with taking decisions and 

their realizations by application the Thinking Systems as models of human functional systems 

with non-alive matter and expensive boundaries of application of human hand functions in space. 

Conclusion: Today the above mentioned as the technical impulse for development of our 

Civilization can stimulate large-scale replacements of working persons in negative and 

dangerous conditions of manual labor with increase limited zones of active manipulations 

including creation the new class of intellectual prosthesis for invalids, the new class of special 

thinking manipulators for smart plants, smart hospitals, smart offices, smart houses, and etc.  

 
 
 

Статья поступила в редакцию 29.02.2016. 
 

 


	3  О проекте «Искусственная “разумная” рука»
	4  Домашний робот «Кубик»
	Заключение
	References
	А. I. Timofeev
	Technical Thinking Systems and our Sosiety

