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0.1. Толстихин А.А. Подход к управлению

группой мобильных роботов при реше-

нии задачи обследования физического

поля, основанный на поведении омаров

В данной работе рассматривается новый подход к
обследованию и мониторингу нестационарных фи-
зических полей группой неголономных мобильных
роботов, вдохновленный поведением омаров. Рас-
сматриваемые физические поля могут иметь раз-
личную природу: химическую, биологическую или
электро-магнитную. Однако, они имеют ряд объ-
единяющих характеристик, например, скалярность
измеряемой величины поля или цель его обследова-
ния – поиск источника (источников), образующих
физическое поле, или областей с максимальной кон-
центрацией. Актуальность решения данной задачи
зависит от типа обследуемого поля и может при-
нимать как практический характер, например, при
поиске подводных выходов газовых или термальных
источников, так и фундаментальный – при изуче-
нии популяций различных биологических видов.
Предлагаемый подход к решению задачи объеди-
няет способ движения по приближенно вычислен-
ному градиенту, присущий омарам при поиске пи-
щи, и модифицированную механику стайного пове-
дения, описанную Рейнольдсом [1]. В основе логи-
ки управления лежит расчет двух сил, действую-
щих на каждого робота. Кооперирующая сила (1)
заставляет роботов выдерживать заданную форма-
цию правильного n-угольника и обеспечивает от-
сутствие столкновений между ними. Поисковая си-
ла (2), в свою очередь, направляет роботов по вы-
численному приближенному градиенту в сторону
предполагаемого экстремального значения физиче-
ского поля.
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где Ni – множество роботов, не включающее теку-
щего i-го робота, d – желаемое растояние между ро-
ботами, L (L < d) – линейный размер роботов, q –
вектор координат робота, а s – измеренная величина
физического поля роботом.
Для оценки работоспособности предложенного под-
хода при обследования нестационарных физических
полей была проведена серия экспериментов, вклю-
чающая как программную часть, реализованную
в специализированной тестирующей среде, так и
физическую, выполненную в рамках программно-
аппаратного комплекса TEMAR [2] для неголоном-
ных колесных роботов на базе LEGO EV3.
Работа выполнена при финансовой поддержке РФ-
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