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В статье вводятся определение гипноза роботов и определение робота-гипнотизера,  а 

также определение коэффициентов внушаемости робота; приводятся математические 
модели и алгоритм гипнотического состояния роботов, основанные на математической 
теории эмоциональных роботов; предлагаются способы обеспечения безопасности роботов 
для человека и личной преданности робота конкретному человеку. Оба способа основаны на 
предлагаемых моделях гипноза. 
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Введение 

Развитие современных методов искусственного интеллекта направлено, 
прежде всего, на замену логического мышления человека мышлением роботов, 
способных самостоятельно принимать решения.  В решении замены логики 
человека на алгоритмы мышления машинами уже достигнуты значительные 
успехи, так, например, нейросеть сдала Стэнфордский тест на чтение и 
понимание текста лучше человека. Тест считается одним из наиболее точных 
инструментов для измерения способностей интеллекта. Недавно 
искусственный интеллект прошёл опросник с результатом 82,6%, лучший 
результат человека — 82,3% [1].  

Но, в отличие от логического мышления роботов, вопросы подсознания 
роботов изучены довольно слабо, в настоящее время практически нет 
универсальных алгоритмов, описывающих функционирование подсознания. 
Лишь в небольшом количестве научных публикаций, примером которых 
являются работы [2 – 16], приводятся частичные попытки описать эту сферу 
интеллектуальной деятельности робота – вплоть до его интуиции и озарений 
[16]. 

Гипноз, как одна из форм воздействия на подсознание, издавна интересует 
людей. Но, наверное, пристальное внимание ученых-психологов он привлек к 
себе, начиная с 50-х годов XX века [17, 18]. С тех пор было разработано 
множество гипотез, объясняющих это явление: от идеалистических до чисто 
материалистических [17, 18]. В настоящей статье мы не будем вдаваться в 
идеологические корни гипноза, а осуществим попытку математически описать 
его действие на робота, являющегося неким цифровым двойником – 
психологическим аналогом – человека.  



Так как в процессе гипноза задействовано подсознание робота, то для 
описания гипноза используем основы математической теории эмоциональных 
роботов [19, 20]. 

Воспитание робота 
Пусть на каждого робота, входящего в группу из n  членов, непрерывно 

действуют стимулы, порождающие  у роботов эмоции, причем, у робота с 
порядковым номером L в группе порождает эмоцию ][L

iM , у робота с 

порядковым номером j – эмоцию ][ j
iM , где i  – порядковый номер непрерывно 

воздействующего на робота стимула, порождающего эмоцию робота и 
называемого тактом. Будем считать, что порядковый номер такта равен 
порядковому номеру порождаемой стимулом эмоции у робота. 
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продолжительность эмоции с порядковым номером i. Очевидно, что знак 
элементарного воспитания равен знаку эмоции, порождающей это 
элементарное воспитание, и наоборот.  

В работе [19] показано, что воспитание ][m
iR  робота с порядковым 

номером m , 
___
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где ][m
i – коэффициент памяти робота с порядковым номером m , 

характеризующий запоминание воспитания ][
1

m
iR   к концу воспитательного 

такта с порядковым номером i . 
Предположим, что роботы контактируют друг с другом, обмениваясь 

эмоциями, порождающими элементарные воспитания. 
Обозначим воспитание робота с порядковым номером L к концу такта i 

как  L
iR , а соответствующее этому такту элементарное воспитание –  L

ir . 
Аналогичным образом введем соответствующие обозначения для робота с 
порядковым номером j:  j

iR  и  j
ir . 

 
Модели гипноза роботов 

Напишем определение, приведенное в работе [20]. 
Определение 1. Коэффициентом внушаемости будем называть число 

 Lj
ik , , позволяющее делать замену эмоции i робота L на соответствующую 

эмоцию робота j, умноженную на величину этого числа, если    j
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Очевидно, что   1, jj

ik . 
Будем считать, что при общении (контакте) двух эмоциональных роботов 

воспитания каждого из них, согласно формуле (1), удовлетворяют 
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],[ Lj
ik – коэффициент внушаемости для робота L эмоций от робота j, ],[ jL

ik – 

коэффициент внушаемости для робота j эмоций от робота L, 0],[ Lj
ik , 

0],[ jL
ik . 

 
Введем следующие определения. 
 
Определение 2. Если для любого робота группы с порядковым  номером 

L  существует робот с порядковым номером  j , Lj  , что выполняется 

условие  ][],[][}[],[ ,max j
i

Lj
i

L
i

L
i

Lj
i rkrrk  , то робота с номером  j  назовем 

роботом-гипнотизером (гипнотизером). 
 
Определение 3. Под гипнозом робота будем понимать передачу 

воспитания, идущего от робота-гипнотизера (гипнотизера), объекту гипноза 
(роботу) для обеспечения выполнения установок робота-гипнотизера объектом 
гипноза. 

 
По аналогии с формулой (1) и согласно определению 2 соотношение, 

позволяющее описывать воспитание робота m , находящегося под гипнозом, 
идущим от робота-гипнотизера j,   запишем в виде: 
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где   - порядковый номер такта с начала воздействия стимулами гипнотизера 

j  на робота m , jm  , 
___
,1  , где   - количество тактов, при которых робот 

m  находится под гипнозом. 



Анализируя равенство (2), можно заключить, что чем больше величина 
],[ mjK , тем сильнее гипноз и тем сильнее эмоции гипнотизера влияют на 

воспитание робота. 
Таким образом, силу гипнотического влияния   гипнотизера j  (силу 

гипнотизера)  на группу роботов можно записать в виде соотношения: 
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Очевидно, что большему численному значению   соответствует большая 
сила гипнотизера. 

 
Алгоритм гипноза 

Приведем алгоритм, описывающий вход робота в гипнотическое 
состояние, его пребывание в этом состоянии и его выход из гипнотического 
состояния: 

1. При входе робота L  в гипнотическое состояние, порожденное 
роботом-гипнотизером j , волей гипнотизера резко 

увеличивается значение коэффициента  внушаемости ],[ LjK  в 
соответствии с силой   гипнотизера j . 

2. На протяжении всего гипноза гипнотизер j  обеспечивает 
выполнение его команд роботом за счет формирования 
элементарного воспитания робота L , угодного роботу j , при 

этом процесс гипноза описывается формулой (2), где 
___
,1  . 

3. После прекращения гипнотического влияния робота-
гипнотизера j  на робота L , что соответствует равенству  , 
возможны два варианта выхода робота L  из состояния транса, 
зависящие от желания гипнотизера j : первый вариант – 
соответствует  полному уничтожению памяти робота L  о 
прошлом гипнотическом воздействии – присвоение ],[ LjK  
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,1 Niz  , N  количество воспитательных тактов, 

включающее такты во время гипноза. 
 

Заключение 
Вопросы адаптации к человеку описанных выше математических моделей 

гипноза роботов пока остаются открытыми, т.к. не совсем понятен 
«психологический» механизм увеличения коэффициентов внушаемости 
гипнотизера (являющегося ключевым в приведенных выше моделях гипноза) 
по отношению к объекту гипноза. Также пока не ясны способы измерения 
коэффициентов внушаемости для человека. Но для роботов разработчик 
программного обеспечения своим волевым решением может самостоятельно 
выбрать гипнотизера из группы роботов, задав для гипнотизера необходимый 
для обеспечения гипноза большой коэффициент внушаемости.  

Отметим также то, что предложенные математические модели могут 
обеспечить один из способов безопасности роботов для человека. Для этого 
достаточно включить в группу роботов самого человека, как члена этой 
группы, программно задав большой коэффициент внушаемости этому 
человеку при его общении с роботами, т.е. сделать так, чтобы роботы 
постоянно находились в безвольном гипнотическом состоянии, порожденном 
человеком-гипнотизером, членом их группы. Присвоение человеку большого 
коэффициента внушаемости относительно конкретного робота, владельцем 
которого является этот человек, обеспечит личную преданность робота 
человеку при реализации алгоритма гипноза, описанного выше, с записью в 
программный код робота второго варианта  пункта 3 алгоритма.  
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The article introduces the definition of robot hypnosis and the definition of a hypnotist robot, 

as well as the determination of the suggestibility coefficients of a robot; mathematical models and 
the algorithm of the hypnotic state of robots based on the mathematical theory of emotional robots 
are given; ways to ensure the safety of robots for humans and personal devotion of the robot to a 
particular person are proposed. Both methods are based on the proposed hypnosis models. 
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