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Группа беспилотного летательного аппарата (БПЛА) относится к ав-
тономной воздушной интеллектуальной системе, состоящей из опре-
деленного количества подобных или разнородных БПЛА, которая
использует информационное взаимодействие и обратную связь, сти-
мулы и ответы для достижения взаимной поведенческой координа-
ции, адаптации к динамическим условиям и совместного выполнения
конкретных задач. Это может не только максимально улучшить об-
щую грузоподъемность и возможности восприятия и обработки ин-
формации, но и избежать проблемы нападения или неэффективно-
сти при выполнении задач одним БПЛА. В настоящее время растет
спрос на совместную работу группы роботов.

Разработал алгоритм управления, обеспечивающий согласован-
ное перемещение группы роботов в неопределенной среде с препят-
ствиями. Неопределенность среды заключается в наличии априори
неизвестных препятствий, часть которых может быть нестационар-
ными. Мобильные роботы группы должны автоматически распреде-
литься в заданной области на плоскости [1] и двигаться к цели, по
возможности сохраняя заданное взаимное расположение. Для кор-
рекции движения отдельного робота и всей группы при сближении с
препятствием предложена модификация алгоритма, базирующаяся
на метод искусственного потенциального поля [2].

Для группы роботов потенциальную энергию можно рас-
сматривать как расстояние между ними. После расчета расстояния
между роботами мы устанавливаем функцию потенциальной энер-
гии, чтобы получить потенциальную энергию. Направление движе-
ния группы роботов — от высокой потенциальной энергии к низ-
кой. Здесь можно использовать, например, метод градиентного спус-
ка. После непрерывной итерации положение группы роботов может
быть получено каждый раз.

Метод искусственного потенциального поля представлен
следующим образом:
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Текущая секция

Динамические уравнения:{
q̇i = pi
ṗi = ui

, i = 1, 2, · · · , N

Уравнение управления:

ui =c
α
1

∑
j∈Nαi

ϕα
(
‖qj − qi‖σ

)
nij + cα2

∑
j∈Nαi

aij(q) (pj − pi)

+ cβ1
∑
k∈Nβi

ϕβ
(
‖q̂i,k − qi‖σ

)
n̂i,k + cβ2

∑
k∈Nβi

bi,k(q) (p̂i,k − pi)

− cmt1 (qi − qmt)− cmt2 (pi − pmt)

Функция потенциальной энергии:

ϕα = ρh (z/rα)× ϕ (z − dα)

Иллюстрации
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Рис. Процесс движения группы роботов. Красный круг – препятствие,
точки – роботы.
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