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Системы управления, основанные на правилах.

ȽɔɝɞɑɘɌ ɛɜɌɎɔɗ ɞɔɛɌ çɑɝɗɔé., ɞɚé..., ɔəɌɣɑé..è 
ɚɍɑɝɛɑɣɔɎɌɑɞ:

Åȸɚɐɟɗɨəɚɝɞɨ;

Åȸɚɐɔɠɔɢɔɜɟɑɘɚɝɞɨ;

ÅȱɝɞɑɝɞɎɑəəɚɝɞɨ ɛɜɌɎɔɗ (ɍɌɓɌ ɛɚəɫɞəɌɫ ɐɗɫ ɣɑɗɚɎɑɖɌ).

ȻɜɔɘɑɜɧɟɛɜɌɎɗɑəɔɫ ɜɚɍɚɞɔɓɔɜɚɎɌəəɧɘɔ ɝɔɝɞɑɘɌɘɔ:

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

ÅȻɜɚɖɚɛɨɑɎ ȴ.Ȯ. ȬɎɞɚɘɌɞɔɓɌɢɔɫ ɝɔɝɞɑɘɧ ɌɎɞɚəɚɘəɚɏɚ 
ɟɛɜɌɎɗɑəɔɫ ɍɑɝɛɔɗɚɞəɧɘ ɗɑɞɌɞɑɗɨəɧɘ ɌɛɛɌɜɌɞɚɘ, 2010;

ÅȽɘɔɜəɚɎ Ƚ.Ȯ. ȸɚɐɑɗɨ ɔəɞɑɗɗɑɖɞɟɌɗɨəɚɏɚ ɟɛɜɌɎɗɑəɔɫ 
ɖɚɝɘɔɣɑɝɖɔɘɔ ɌɛɛɌɜɌɞɌɘɔ ɝɜɑɐɝɞɎɌɘɔ əɌɓɑɘəɧɡ 
ɝɞɌəɢɔɕ ɖɚɘɌəɐəɚ-ɔɓɘɑɜɔɞɑɗɨəɧɡ ɝɔɝɞɑɘ, 2008;

ÅȺȺȺ çȰɔəȽɚɠɞè. Ȼɜɚɑɖɞ "ȴəɞɑɗɗɑɖɞɟɌɗɨəɧɕ ɘɚɍɔɗɨəɧɕ 
ɜɚɍɚɞ" (ɝ 2000 ɏ) ;

ÅȸɌɖɌɜɚɎ Ȱ.Ȭ. ȸɑɞɚɐ əɌɝɞɜɚɕɖɔ ȻȴȰ-ɜɑɏɟɗɫɞɚɜɌ əɌ 
ɚɝəɚɎɑ ɩɖɝɛɑɜɞəɧɡ ɓəɌəɔɕ, 2010 2



Постановка задачи следования группы ЛА по 
заданному маршруту в условиях возмущений
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Ⱥɝɚɍɑəəɚɝɞɔ ɜɑɤɌɑɘɧɡ ɓɌɐɌɣ:

Å ȿɛɜɌɎɗɑəɔɑ ɚɝɟɥɑɝɞɎɗɫɑɞɝɫ Ɏ ɟɝɗɚɎɔɫɡ ɝɗɟɣɌɕəɧɡ Ɏɚɓɐɟɤəɧɡ 
Ɏɚɓɘɟɥɑəɔɕ;

Å ȿɛɜɌɎɗɑəɔɫ ɎɧɜɌɍɌɞɧɎɌɪɞɝɫ əɌ ɚɝəɚɎɑ ɛɜɚɝɞɧɡ ɝɞɜɌɞɑɏɔɕ, 
ɔɘɔɞɔɜɟɪɥɔɡ ɐɑɕɝɞɎɔɫ ɛɔɗɚɞɚɎ.



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

Ȭ) ȷȬ ɟɐɌɑɞɝɫ ɚɖɜɟɒɔɞɨȭ) ɂɑɗɨ ɟɍɑɏɌɑɞ ɚɞ

ɔ ɛɚɕɘɌɞɨ ɢɑɗɨ ɛɜɑɝɗɑɐɚɎɌɞɑɗɑɕ
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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

Ɍ) əɌɣɌɗɚ ɛɜɑɝɗɑɐɚɎɌəɔɫ     ɍ) ɓɌɎɑɜɤɌɪɥɌɫ 
ɝɞɌɐɔɫ (ɢɑɗɨ ɟɍɑɏɌɑɞ)
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ȾɜɌɑɖɞɚɜɔɔ ɐɎɔɒɑəɔɫ ɢɑɗɔ ɔ ɛɜɑɝɗɑɐɚɎɌɞɑɗɑɕ
11

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

Å ȽɔɝɞɑɘɌ ɟɛɜɌɎɗɑəɔɫ ȷȬ ɝɛɜɌɎɗɫɑɞɝɫ ɝ ɛɚɝɞɌɎɗɑəəɚɕ 

ɓɌɐɌɣɑɕ ɛɜɑɝɗɑɐɚɎɌəɔɫ ɢɑɗɔ (ɝɗɑɐɚɎɌəɔɫ ɛɚ ɘɌɜɤɜɟɞɟ)

Å ȻɚɖɌɓɌəɌ ɌɐɑɖɎɌɞəɚɝɞɨ ɜɌɓɜɌɍɚɞɌəəɚɏɚ ɛɚɐɡɚɐɌ, ɖɚɞɚɜɧɕ 

ɘɚɒɑɞ ɍɧɞɨ ɔɝɛɚɗɨɓɚɎɌə ɐɗɫ ɛɚɗɟɣɑəɔɫ ɛɜɔɑɘɗɑɘɚɏɚ ɛɚ 

ɞɚɣəɚɝɞɔ ɜɑɤɑəɔɫ ɛɚɝɞɌɎɗɑəəɧɡ ɓɌɐɌɣ Ɏ ɟɝɗɚɎɔɫɡ 

əɑɚɍɡɚɐɔɘɚɝɞɔ ɚɛɑɜɌɞɔɎəɧɡ ɐɑɕɝɞɎɔɕ, ɎɧɓɎɌəəɧɡ 

ɚɞɖɗɚəɑəɔɫɘɔ ɛɜɔ ɎɑɞɜɚɎɧɡ ɎɚɓɐɑɕɝɞɎɔɫɡ. 

Å Ȭɗɏɚɜɔɞɘɧ ɢɑɗɑɝɚɚɍɜɌɓəɚ ɔɝɛɚɗɨɓɚɎɌɞɨ əɌ ɘɌɗɧɡ ȷȬ, 

ɔɘɑɪɥɔɡ ɚɏɜɌəɔɣɑəəɧɑ Ɏɚɓɘɚɒəɚɝɞɔ ɍɚɜɞɚɎɚɕ 

Ɏɧɣɔɝɗɔɞɑɗɨəɚɕ ɌɛɛɌɜɌɞɟɜɧ. 

14



Список основных публикаций

1. ȬɍɜɌɘɚɎ ȹ.Ƚ., ɁɌɣɟɘɚɎ ȸ.Ȯ. ȸɚɐɑɗɔɜɚɎɌəɔɑ  ɛɜɚɎɚɐɖɔ ɛɚ ɘɌɜɤɜɟɞɟ 

ɍɑɝɛɔɗɚɞəɚɏɚ ɗɑɞɌɞɑɗɨəɚɏɚ ɌɛɛɌɜɌɞɌ ɖɌɖ ɓɌɐɌɣɔ ɛɜɑɝɗɑɐɚɎɌəɔɫ ɢɑɗɔ. ʒ 

ȬɎɔɌɖɚɝɘɔɣɑɝɖɚɑ ɛɜɔɍɚɜɚɝɞɜɚɑəɔɑ, ʈ 9, 2013, ɝ.9-22.

2. ɁɌɣɟɘɚɎ ȸ.Ȯ. ȿɛɜɌɎɗɑəɔɑ ɏɜɟɛɛɚɕ ɍɑɝɛɔɗɚɞəɧɡ ɗɑɞɌɞɑɗɨəɧɡ ɌɛɛɌɜɌɞɚɎ, 

ɚɝəɚɎɌəəɚɑ əɌ ɛɜɚɐɟɖɢɔɚəəɧɡ ɛɜɌɎɔɗɌɡ. ðȸɌɞɑɜɔɌɗɧ 4-ɕ əɌɟɣəɚ-

ɛɜɌɖɞɔɣɑɝɖɚɕ ɖɚəɠɑɜɑəɢɔɔ çȸɑɒɐɔɝɢɔɛɗɔəɌɜəɧɑ ɔɝɝɗɑɐɚɎɌəɔɫ Ɏ ɚɍɗɌɝɞɔ 

ɘɌɞɑɘɌɞɔɣɑɝɖɚɏɚ ɘɚɐɑɗɔɜɚɎɌəɔɫ ɔ ɔəɠɚɜɘɌɞɔɖɔè., 2014, ɝ. 249-254.

3. ɁɌɣɟɘɚɎ ȸ.Ȯ. ȳɌɐɌɣɌ ɌɎɞɚɘɌɞɔɣɑɝɖɚɏɚ ɟɛɜɌɎɗɑəɔɫ ɗɑɞɌɞɑɗɨəɧɘ ɌɛɛɌɜɌɞɚɘ Ɏ 

ɛɜɚɢɑɝɝɑ ɛɜɑɝɗɑɐɚɎɌəɔɫ ɢɑɗɔ. ðȻɜɚɏɜɌɘɘəɧɑ ɝɔɝɞɑɘɧ: ɞɑɚɜɔɫ ɔ 

ɛɜɔɗɚɒɑəɔɫ, 2014, ʈ5, ɝ.67-77

4. ȬɍɜɌɘɚɎ ȹ.Ƚ., ȸɌɖɌɜɚɎ Ȱ.Ȭ., ɁɌɣɟɘɚɎ ȸ.Ȯ. ȿɛɜɌɎɗɑəɔɑ ɛɜɚɝɞɜɌəɝɞɎɑəəɧɘ 

ɐɎɔɒɑəɔɑɘ ɗɑɞɌɞɑɗɨəɚɏɚ ɌɛɛɌɜɌɞɌ ɛɚ ɓɌɐɌəəɚɘɟ ɘɌɜɤɜɟɞɟ. ðȬɎɞɚɘɌɞɔɖɌ ɔ 

ɞɑɗɑɘɑɡɌəɔɖɌ, 2015, ʈ 6, c.153 -166

5. ɁɌɣɟɘɚɎ ȸ.Ȯ. ȼɑɤɑəɔɑ ɓɌɐɌɣɔ ɝɗɑɐɚɎɌəɔɫ ɓɌ ɢɑɗɨɪ ɌɎɞɚəɚɘəɧɘ ɗɑɞɌɞɑɗɨəɧɘ 

ɌɛɛɌɜɌɞɚɘ. ðȴɝɖɟɝɝɞɎɑəəɧɕ ɔəɞɑɗɗɑɖɞ ɔ ɛɜɔəɫɞɔɑ ɜɑɤɑəɔɕ, 2015, ʈ 2, ɝ.45-52

6. ɁɌɣɟɘɚɎ ȸ.Ȯ. ȳɌɐɌɣɔ ɏɜɟɛɛɚɎɚɏɚ ɛɜɑɝɗɑɐɚɎɌəɔɫ ɢɑɗɔ Ɏ ɟɝɗɚɎɔɫɡ Ɏɚɓɘɟɥɑəɔɕ. ð

ȴɝɖɟɝɝɞɎɑəəɧɕ ɔəɞɑɗɗɑɖɞ ɔ ɛɜɔəɫɞɔɑ ɜɑɤɑəɔɕ, 2016, ʈ 2, ɝ.46-54

15



16



Дополнительные 
материалы

17



Модель ЛА

18



19

График изменения угла тангажаЛА для задачи 
следования за целью 



20

График изменения скорости ЛА для задачи 
следования за целью 


