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Роєвий інтелект, натхнений колективним поведінкою соціальних 

наслідків, відкриває нові горизонти в області робототехніки. Ідея створен-

ня групи автономних робот, здатних до самоорганізації та виконання 

складних завдань, стає все більш актуальною. Введення роєвого інтелекту 

в наземну робототехніку сулит революційні зміни в різних сферах людсь-

кої діяльності, від пошуково-рятувальних операцій до промислового виро-

бництва. 

Ідея створення штучних систем, що імітують поведінку живих ор-

ганізмів, не нова. Однак, з розвитком числової техніки і робототехніки, во-

на придбала практичну значимість. Роєвий інтелект, який саме спрямова-

ний штучним інтелектом, стрімко розвивається в останні десятиліття. Вве-

дення роєвого інтелекту в наземну робототехніку відкриває нові можли-

вості для вирішення широкого спектру завдань, від розвідки та картогра-

фування до екологічного моніторингу. 

Вона передбачає створення системи, що складається з безлічі авто-

номних агентів, здатних до самоорганізації та виконання складних завдань 

без централізованого управління. Введення роєвого інтелекту в наземну 

робототехніку дозволяє створювати гнучкі, адаптовані та відмовостійкі 

системи, здатні ефективно вирішувати завдання, недоступні для одинич-

них роботів. 

За принципом групових пристроїв керування можна розглядати цен-

тралізовані та децентралізовані системи. 

Централізоване управління всіма елементами групи здійснюється з 

єдиного координаційного центру, політика чітко обмежує види діяльності 

або операцій. 

Децентралізоване управління передбачає відсутність єдиного центру 

управління для формування координаційних груп по кожному з елементів 

групи. 

Для розробки централізованої моделі oбpaнo метод поведінки зграї 

хижих ссавців (вовків) для pеaлiзaцiї cиcтеми yпpaвлiння гpyпoю наземних 

роботів. 

Синхронізація складних динамічних будов роботів, що управляються 

за допомогою єдиного комп'ютерного центру, вже давно не нова та має ба-

гато досліжень. Є системи де роботи не мають будь-якого власного інте-
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лекту, і являють собою прості RC-моделі. Принцип дії полягає у викори-

станні заздалегідь заданих параметрів навігації, що трохи відрізняються 

характеристик швидкості повороту і руху кожного апарата, що дозволяє 

індивідуально реагувати на однакові для всіх команди з пульта. Така си-

стема дозволяє, за достатньої кількості часу, зібрати будь-яку інформацію. 

Розробка має перспективи для керування роєм нанороботів за допомогою 

єдиного магнітного поля. 

Але якщо взяти за основу поведінки хижих ссавців вовків де зграю на 

полювання за собою веде лідер вожак (тобто керування зграєю буде про-

водитися через лідера), між членами групи зберігається певна відстань але 

кожен член групи одночасно виконує загальну мету і приймає самостійне 

рішення щодо своїх дій. Ми ж додамо їм персональний збір інформації. 

Тобто отримуємо наступну модель (1) досягнення цілі групою назем-

них роботів, що управляються за допомогою єдиного комп'ютерного цен-

тру. 
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i jX M P= ,                                               (1) 

де і – номер цілі яка вирішується в даний момент групою роботів; 

Хі – ціль яка вирішується в даний момент групою роботів; 

N – кількість членів групи; 

Mj – j-й член групи; 

j – номер члена групи, де j=1→ N, при цьому 1 – це вожак зграї, якщо 

він буде пошкоджений найближчий за номером стане вожаком; 

P – дії члена групи, що представлені формулою (2). 

( )( ) ( )in nP p t c t= + ,                                        (2) 

де і – номер цілі яка вирішується в даний момент групою роботів; 

n – номер члена зграї; 

p – проблема, яку вирішують в даний момент часу члени зграї; 

cn – зв’язок n-го члена сграї на даний момент часу; 

t – даний момент часу. 

Розглянемо розроблений алгоритм для реалізації системи керування 

групою наземних роботів. У цьому алгоритмі зграя роботів під керів-

ництвом вожака розглядається як система, в якій усі агенти повторюють 

дію вожака, з певним шагом в дистанції. Поведінка зграї заснована на цен-

тралізованому керуванні, яка досягається взаємодією агентів на низькому 

рівні заради спільної мети. 

Як видно з алгоритму, зграя роботів під керівництвом вожака розгля-

дається як система, в якій усі агенти повторюють дію вожака. Поведінка 

зграї заснована на централізованому керуванні, яка досягається взаємодією 

агентів на низькому рівні заради спільної мети. 
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Рисунок 1 – Алгоритм моделі централізованих poйoвиx метoдiв 
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