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МАТЕМАТИЧЕСКАЯ ПОСТАНОВКА ЗАДАЧИ ОПТИМИЗАЦИИ
ДВИЖЕНИЯ ГРУППЫ КВАДРОКОПТЕРОВ

Целью публикации является разработка математической постановки задачи управления группой
квадрокоптеров как составной динамической системы. В работе рассмотрены вопросы математического
моделирования движения квадрокоптера. Решена задача оптимизации траектории группы квадрокоптеров,
состоящая в поиске оптимальных управлений и траекторий движения квадрокоптеров по участкам ветвя-
щейся траектории. Постановка такой задачи является новой с учетом применения в ней метода ветвящих-
ся траекторий. Практическая значимость этой работы заключается в разработке системы управления ро-
бототехнических комплексов для выполнения задач оперативной разведки в зоне чрезвычайных ситуаций,
группового применения системы квадрокоптеров для проведения оперативного картографирования терри-
торий с динамически меняющейся обстановкой.
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