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Аннотация. В работе сформирован ряд предложений по совершенствованию разработанного 

алгоритма для распределения работ в коллаборативной робототехнической системе (КРТС) и назна- 

чения участников КРТС на выполнение операций технологического процесса. Реализован учет про- 

странственной модели рабочего пространства (размещения рабочих мест), изменения объекта воз- 

действия (изделия) и использования дополнительных ресурсов, случайного поведения и ошибок 

людей, накопления усталости и снижения эффективности их работы со временем, а также динами- 

ческого переназначения участников КРТС на выполнение операции в случае внезапного выхода из 

строя кобота или потери трудоспособности человеком. Также предложен модифицированный алго- 

ритм минимизации целевой функции (решения оптимизационной задачи) на этапе подбора состава 

и назначения исполнителей на выполнение операции, учитывающий значения эффективности до- 

ступных участников КРТС и минимизирующий их состав. 
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