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В настоящее время автономные наземные и летательные аппараты (робо-

ты) широко используются для различных задач, которые традиционно ре-

шались с помощью человеческих ресурсов: разведки, построения карты ме-

стности, патрулирования, видео- и фотосъемки, доставки или переноса гру-

зов, в том числе в сценариях, где работа человека может представлять опас-

ность (шахты, спасательные операции и т. д.). Большинство существующих 

работ рассматривают задачу исследования статической территории – то есть 

территории, где ориентиры, используемые роботами для локализации. В 

реальном мире в большинстве сценариев территория является динамической 

– то есть изменяется так, что за время картирования накапливаются измене-

ния, которые должны учитываться роевой мехатронной системой.  

Разработана особь роевой мехатронной системы (рисунок), произведен 

расчет и определены предельно-допустимые нагрузки и деформации сило-

вого набора элементов. Разработан алгоритм и код, с помощью которого 

мехатронная особь перемещаясь по пересеченной местности, поддерживая 

связь (строй) с другими мехатронными особями роя, обнаруживает пре-

пятствия, преодолевает их, наносит на карту местности 3) и сообщает дан-

ную информацию другим членам роя. 

 

Разработанная роевая мехатронная система позволяет в кратчайшие 

сроки создавать карты местности и создавать оптимальные маршруты 

движения. Установка на мехатронные устройства индукционных миноис-

кателей позволит обнаруживать взрывоопасные предметы, наносить их на 

карту местности и вносить поправки в маршрут движения.  
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