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В последнее время в нашей стране и за 
рубежом можно отметить увеличение работ, 
связанных с созданием автономных роботов, 
имеющих разное назначение. 

Одной из основных перспектив, связан-
ных с их применением является концепция 
формирования многоагентных робототехни-
ческих систем (МАРС), в которой предпола-
гается не только объединение функциональ-
ных возможностей и ресурсов, но и осуще-
ствление организации взаимодействия групп 
роботов, являющихся автономными, для 
разных прикладных сфер.1 

Можно отметить, что существуют осо-
бенности в том, как организована совмест-
ная работа роботов, входящих в состав мно-
гоагентных систем, что определяет некото-
рые требования того, каковы их интеллекту-
альные, функциональные и коммуникатив-
ные возможности. 

Исследования по МАРС в США, Европе 
и Японии, имеют опережающий характер. 

В робототехнике в качестве основы 
рассматривают теорию многоагентных сис-
тем (МАС), базирующуюся на объединении 
идей системного анализа и теорий, связан-
ных с интеллектуальным управлением. 

Многоагентной системой является сис-
тема, которая образована при помощи не-
скольких взаимодействующих интеллекту-
альных агентов. МАС можно применять при 
решении задач, которые трудно решать при 
помощи одного агента или систем, имеющих 
интегрированную архитектуру. 
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Основным достоинством МАС является 
гибкость. Многоагентную систему можно 
адаптировать для того, чтобы решать при-
кладные задачи с разной сложностью без 
заметных изменений в законах функциони-
рования некоторых ее составляющих. Также 
такие системы имеют способности для са-
мовосстановления и устойчивы к сбоям 
вследствие возможностей перераспределе-
ния заданий среди агентов. 

Существует дополнение возможностей 
отдельных робототехнических агентов для 
таких систем определенными эмерджент-
ными свойствами, связанными с их коллек-
тивным взаимодействием, это дает возмож-
ности для изменения функциональных воз-
можностей систем в качественно новом на-
правлении. 

Вследствие специфики, связанной с 
организацией взаимодействия роботов в 
МАРС, можно говорить о расширенных 
требованиях для их интеллектуальных, 
функциональных и коммуникативных воз-
можностей. 

Если говорить о практических возмож-
ностях использования МАРС, то они весьма 
широки (рис. 1): возможности поисково-
спасательных и ремонтно-
восстановительных работ, промышленного 
производства и гражданского строительства, 
сельского и коммунального хозяйства, воен-
ного дела и специальных операций, а также 
освоения космического пространства, глу-
боководной разведки, индустрии развлече-
ний и др.  

На основе возможностей МАРС можно 
достичь значительной автоматизации в про-
цессах обслуживания складов. Роботы спо-
собны к перемещению грузов, имеющих вес 
более тонны. 
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Рис. 1. Сферы практического использования многоагентных робототехнических систем 
 

При этом скорость их движения пре-
вышает 1 м/с. Число одновременным обра-
зом  функционирующих роботов на одном 
складе может составлять несколько сотен. 
Основной работой, которая направлена на  
планирование движений роботов, является  
функционирование комплекса аппаратно-
программных средств, в который входят 
центральная ЭВМ 

и навигационная система.  
Процесс навигации роботов базируется 

на том, что идет на визуальное распознава-
ние меток, которые закреплены на полу 
складов. Для режима реального времени 
системой отслеживается местоположение 
роботов, тем самым обеспечивается их це-
ленаправленное передвижение к стеллажам 
с товарами. Процессы уклонения от возмож-
ных столкновений, когда пересекаются 
маршруты движения нескольких роботов 
идут в автоматических режимах. 

За счет простоты и надежности конст-
рукции роботов мы имеем  

- минимальные затраты на эксплуата-
цию и проведение ремонта оборудования,  

- достигается возможность трехкратно-
го роста эффективности складов вследствие 
автоматизации задач, направленных на по-
иск и транспортировку находящихся на 
стеллажах товаров. 

Также роботы-квадрокоптеры исполь-
зуются в строительстве при постройке со-
оружений из блоков. 

С точки зрения промышленного ис-
пользования МАРС, можно отметить реше-
ние задач автоматизации разных технологи-
ческих операций, связанных с тем, что пере-
носятся, обрабатываются или подвергаются 
монтажу крупногабаритные детали, что 

осуществляется несколькими манипулято-
рами, которые координируют свои действия. 

Весьма перспективное использование 
МАРС – это осуществление картографиро-
вания местностей и помещений.   

Роботы, которые входят в состав такой 
МАРС, можно разбить на три вида, с точки 
зрения их предназначения: роботы, которые 
обеспечивают передвижение; роботы, на-
правленные на проведение анализа окру-
жающей обстановки, и роботы, которые 
взаимодействуют со средой на основе мани-
пуляторов. 

При анализе МАРС можно сделать ряд 
выводов: 

1. Имеющиеся достоинства и возмож-
ности использования МАРС ведут к широ-
ким перспективам при развитии разных 
прикладных сфер. 

2. Есть большое число альтернативных 
способов построения МАРС, каждый из низ 
должен сопровождаться детальным анали-
зом и дальнейшим развитием. 
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