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Системы управления, основанные на правилах.

Система правил типа «если…., то…..., иначе…..» 
обеспечивает:

• Модульность;

• Модифицируемость;

• Естественность правил (база понятная для человека).

Примеры управления роботизированными системами:

• D. Stroud. Adaptive Simulated Pilot Phillip, 1998;

• Прокопьев И.В. Автоматизация системы автономного 
управления беспилотным летательным аппаратом, 2010;

• Смирнов С.В. Модель интеллектуального управления 
космическими аппаратами средствами наземных 
станций командно-измерительных систем, 2008;

• ООО «ДинСофт». Проект "Интеллектуальный мобильный 
робот" (с 2000 г) ;

• Макаров Д.А. Метод настройки ПИД-регулятора на 
основе экспертных знаний, 2010 2



Постановка задачи следования группы ЛА по 
заданному маршруту в условиях возмущений
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Особенности решаемых задач:

• Управление осуществляется в условиях случайных воздушных 
возмущений;

• Управления вырабатываются на основе простых стратегий, 
имитирующих действия пилотов.



Постановки задач группового преследования в 
условиях возмущений
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Простые случаи сближения с однозначным 
решением (в условиях отсутствия возмущений)

А) ЛА удается окружить Б) Цель убегает от

и поймать цель преследователей
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Стратегии поведения игроков (преследователи и убегающий)
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Правила управления ЛА
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Модель ЛА
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Система моделирования процесса преследования цели
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Результаты моделирования задачи захвата цели

а) начало преследования     б) завершающая 
стадия (цель убегает)
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Траектории движения цели и преследователей
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Результаты моделирования задачи захвата цели



Результаты моделирования задачи следования за целью
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Результаты моделирования задачи следования по 
маршруту
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Выводы

• Система управления ЛА справляется с поставленной 

задачей преследования цели (следования по маршруту)

• Показана адекватность разработанного подхода, который 

может быть использован для получения приемлемого по 

точности решения поставленных задач в условиях 

необходимости оперативных действий, вызванных 

отклонениями при ветровых воздействиях. 

• Алгоритмы целесообразно использовать на малых ЛА, 

имеющих ограниченные возможности бортовой 

вычислительной аппаратуры. 
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Дополнительные 
материалы
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Модель ЛА
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График изменения угла тангажа ЛА для задачи 
следования за целью 
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График изменения скорости ЛА для задачи 
следования за целью 


