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Введение. Каждый год все больше научных исследований 
посвящается робототехнике – науке, занимающейся разработкой 
автоматизированных технических систем. Групповая робототехника, как 
одно из направлений развития общей робототехники, занимается 
разработкой групп роботов различных типов, исследует вопросы 
группового взаимодействия и обеспечения принципов группового 
поведения. В свою очередь, группа роботов – общность роботов (юнитов), 
объединенная общей задачей, решение которой для отдельно взятого 
юнита не представляется возможным. 

Это направление долгое время находилось на стадии проведения 
сугубо теоретических исследований с редкими попытками разработать 
функционирующий прототип группы. Но электроника и информатика не 
стоят на месте: рост вычислительных мощностей, уменьшение размеров и 
энергопотребления встраиваемых вычислительных систем, появление 
новых высокоуровневых языков и пакетов моделирования, позволяющих 
работать напрямую с аппаратным обеспечением робота, позволили 
исследователям начать разработку более совершенных групп для 
выполнения разных задач: от развлекательных мероприятий – синхронные 
роботанцы, робохоккей и футбол, до проведения ответственных 
спасательных и разведывательных операций. 

Цель работы. Обзор тенденций развития групповой робототехники, 
анализ разработок в этой области, формализация знаний о групповых 
робототехнических комплексах (ГРТК) и разработка архитектуры 
мультиагентной системы управления (МАСУ) таким комплексом. 

Аппаратная конфигурация системы управления. Предложенная в 
работе аппаратная конфигурация СУ обеспечивает возможность 
реализации как централизованного, так и децентрализованного подхода 
решения задачи группового управления. 

Программная конфигурация системы управления. Предложенная 
в работе программная конфигурация СУ представляет собой набор 
реактивных и когнитивных программ-агентов, каждая из которых отвечает 
за определенную систему робота. 

На рисунке 1 представлена обобщенная программная архитектура 
МАСУ ГРТК. 
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Рисунок 1 – Обощенная программная архитектура МАСУ ГРТК 
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