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В современном мире всё чаще встаёт вопрос использования боль-
шого количества роботов для решения крупных задач, требующих
многоразового выполнения однотипной работы. Целью работы яв-
ляется создание робастного алгоритма группового управления робо-
тами. Под робастностью в данном ключе подразумевается устойчи-
вость алгоритма к возможной потере агентов и сохранение эффек-
тивности при неопределённых изменениях среды.

Для упрощения моделирования алгоритма предлагается взять
следующую модель робота, двигающегося в двумерной плоскости по
координатам x, y: 

ẋ1 = x2

ẋ2 = u1(t)

ẏ1 = y2

ẏ2 = u2(t),

(1)

|u2
1 + u2

2| ≤ u0, (2)

|x2
2 + y22 | ≤ v0, (3)

где x1, x2, y1, y2 ∈ R, а u0, v0 – заранее определённые константы.
u1(t), u2(t) – управления, задающие скорость движения робота по
координатам.

Именно из роботов такого типа будет состоять группа, решающая
задачу продвижения через область с препятствиями при условии со-
хранения строя.

В число известных подходов входят: методы потенциальных по-
лей, методы рыночной экономики и методы нечёткой логики[1], ме-
тоды виртуальных лидеров[2], а также методы, допускающие исполь-
зование неустойчивых режимов[3].

Для реализации алгоритма предлагается использовать комбина-
цию вышеописанных подходов. Для обхода препятствий – одна из
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вариаций метода потенциальных полей, для сохранения строя – ме-
тоды нечёткой логики. Как критерий успеха взята минимизация ли-
нейной комбинации некоторой оценки расстояний между роботами
в группе.

Было проведено сравнение полученного алгоритма с алгоритма-
ми из [1] путём моделирования в среде MATLAB/Simulink.
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