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Групповую робототехнику можно использовать в задачах нави-
гации в неизвестной местности. На некоторой территории коллектив
автономных роботов-исполнителей должен из начальной области пе-
реместиться в заданную конечную область, обходя возможные пре-
пятствия на своём пути. При этом требуется, чтобы группа роботов
сохраняла свою связность.

Эту задачу можно решить с помощью метода потенциальных по-
лей, общее описание которого приведено в [1]. Идея метода состо-
ит в движении роботов вдоль силовых линий векторного поля, по-
тенциальная функция которого отражает форму и конфигурацию
препятствий, а также цель движения. Препятствия генерируют от-
талкивающие потенциалы, а целевая точка – притягивающий потен-
циал. Силы, действующие на робота, определяются антиградиентом
соответствующих потенциалов. В [2] предлагается использовать при-
тягивающий потенциал U1 следующего вида: в точке q положить
U1(q) =

1
2ξρ(q, q0), где q0 — целевая точка, ρ(q, q0) = ||q−q0||, ξ — по-

ложительная константа. При этом притягивающая сила F1 = −∇U1

постоянна по модулю, |F1| = ξ
2 . Отталкивающий потенциал U2 зада-

ётся формулой

U2(q) =

{
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2η(
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ρ(q,qobs)

− 1
ρ0
)2, ρ(q, qobs) ≤ ρ0,

0, ρ(q, qobs) > ρ0

Здесь η — положительная константа, qobs обозначает точку препят-
ствия, ближайшую к точке q, а ρ0 характеризует окрестность пре-
пятствия, в пределах которой потенциал отличен от нуля. Соответ-
ствующая отталкивающая сила F2 = −∇U2 определяется как

F2(q) =

{
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, ρ(q, qobs) ≤ ρ0,
0, ρ(q, qobs) > ρ0
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Текущая секция

Cами роботы в составе группы также должны отталкиваться от сво-
их соседей во избежание столкновений. Однако это взаимное оттал-
кивание не должно приводить к рассыпанию группы. Поэтому аген-
ты в составе группы должны ещё и притягиваться друг к другу неко-
торыми силами, о которых говорится в [3]. Навигационная функция
каждого робота задаётся суммой всех действующих на него сил.

В данной работе поставленная задача решается для группы мо-
бильных колёсных роботов путём моделирования сценариев поведе-
ния исполнителей в физическом симуляторе Autonomous Robots Go
Swarming (ARGOS). Имеется квадратный полигон со случайно рас-
ставленными препятствиями выпуклой формы, и агенты должны
переместиться из одного угла полигона в противоположный. Роботы
работают в режиме реального времени, при помощи датчиков считы-
вают локальную информацию об окружающей среде, на основе чего
определяют свою динамику. Задача считается выполненной, если в
какой-то момент вся группа роботов локализуется в определённой
окрестности заранее заданной целевой точки.

Проведённое исследование позволило прийти к следующему за-
ключению об использовании метода потенциальных полей. Этот ме-
тод весьма простой как на идейном уровне, так и на уровне реализа-
ции. Имеется немалый опыт его использования, описанный в лите-
ратуре. Вместе с этим метод обладает и некоторыми недостатками,
среди которых особо выделяется зависание исполнителей вблизи ло-
кального минимума потенциальной функции. Также моделирование
показало, что при определённых параметрах эксперимента роботы,
приблизившись к целевой точке, могут начать совершать вращатель-
ные движения вокруг этой точки на некотором расстоянии, что так-
же является нежелательным эффектом.
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