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МАТЕМАТИЧНА ПОСТАНОВКА ЗАДАЧІ ОПТИМІЗАЦІЇ РУХУ ГРУПИ
КВАДРОКОПТЕРІВ

Метою публікації є розробка математичної постановки задачі управління групою квадрокоптерів як
складеної динамічної системи. В роботі розглянуті питання математичного моделювання руху квадрокоп-
тера. Вирішена задача оптимізації траєкторії групи квадрокоптерів, що складається в пошуку оптималь-
них управлінь і траєкторій руху квадрокоптерів по ділянках розгалуженої траєкторії. Постановка такої
задачі є новою з урахуванням застосування в ній методу розгалужених траєкторій. Практична значущість
цієї роботи полягає в розробці системи управління робототехнічних комплексів для виконання завдань
оперативної розвідки в зоні надзвичайних ситуацій, групового застосування системи квадрокоптерів для
проведення оперативного картографування територій з динамічно мінливою обстановкою.

Ключові слова: складова динамічна система, оптимізація, керування,
математична модель.
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