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UDC 004.8 
ABSTRACT 

 
 

Simulation of distributed mosaic systems of mobile bionic robots  – Dmytro 

Novikov, Master Thesis, Kharkiv, National Aerospace University ―KhAI‖, amount of 
pages 75, amount of tables 12, amount of figures 49, amount of literature’s 

sources 17. 
 

KEYWORDS: mosaic warfare, robotic, unmanned ground vehicles, distributed 
systems, multiagent systems, simulation modelling. 

 
PURPOSE OF RESEARCH: modeling of the processes of managing the group 

behavior of mobile bionic robots within the framework of the ―mosaic war‖ concept. 
 

OBJECT OF RESEARCH: processes of managing the group behavior of 
mobile robots. 

 
SUBJECT OF RESEARCH: methods and means of managing the group 

behavior of mobile bionic robots for mosaic systems. 

 
TASKS: conduct an analysis of the concept of ―mosaic war‖ and the features of 

group management of robots; to develop a mosaic structure of a distributed system of 
mobile robotic complexes; describe the mechanisms of modeling the processes of 

group behavior of mobile robots; to develop an agent simulation model for the 
analysis of control processes of a group of unmanned aerial vehicles, unmanned 

ground vehicles and ground robots; conduct experimental research. 
 

METHODS OF RESEARCH: concept of ―mosaic war‖, path planning methods 
and algorithms, multi-agent approach, agent simulation modeling. 

 
RESULTS: software was developed for modeling the processes of managing a 

group of bionic robots during search and rescue operations, reconnaissance and 

military sabotage with the provision of mechanisms of autonomy, adaptation, 
coordination and collective behavior. 
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ВСТУП 
 

Актуальність теми дослідження. Останнім часом зріс інтерес 

дослідників до біонічних (технічні пристрої, що мають вигляд, подібний до 

біологічних об'єктів) роботів та їх групового управління.  

Розробка чотири- (роботи собаки) або шестиногих (павукоподібних) 

роботів актуальна через потребу в мобільних роботах для дослідження 

небезпечних чи неструктурованих місцевостей. Порівняно з іншими 

мобільними робототехнічними платформами такі біонічні роботи є чудовою 

системою пересування з точки зору стабільності, контролю та малопомітності. 

Зараз можливості чотириногих роботів вивчаються в різних областях, від 

будівництва до освоєння космосу і військових операцій. Слід також зазначити, 

що традиційна модель розвитку оборонного комплексу, яка зосереджена на 

складних і дорогих платформах та системах, непридатна для отримання 

переваги від сучасних інформаційних технологій (штучний інтелект, машинне 

навчання, безпілотні комплекси та ін.), які значною мірою сьогодні 

розвиваються у світових інноваційних середовищах. Альтернативний підхід – 

зосередити увагу на менших, цілеспрямованих та відносно дешевих «одиницях 

дії», що будуть мати властивості швидкого та легкого масштабування та 

модернізації. Створюючи динамічну «мозаїку» таких підрозділів, які діють як 

автономно, так і в координації, можна отримати стратегічну перевагу за 

допомогою асиметричних засобів, а супернику може бути створено величезну 

складність вирішення своїх воєнних завдань. 

Таку новітню концепцію «мозаїчної війни» Mosaic Warfare запропонувало 

та розробляє DARPA. Подальші дослідження потребують розроблення нових 

методів та моделей, що направлені на вдосконалення управління великими 

розподіленими динамічними системами, включаючи мобільні робототехнічні 

комплекси, в непередбачуваних та кризових ситуаціях. В дослідженні 

розглядаються особливості моделювання процесів управління групою біонічних 

роботів, оснащених різними сенсорами та системою комп'ютерного зору, для 

пошуково-рятувальних операцій, розвідки та військових диверсій з 

забезпеченням механізмів автономності, адаптації, координації, колективної 

поведінки, самовідновлення та інтеграції. 

Мета дослідження – моделювання процесів керування груповою 

поведінкою мобільних біонічних роботів в рамках концепції «мозаїчної війни».  

Для досягнення мети необхідно виконати наступні завдання: 

1. Провести аналіз концепції «мозаїчної війни» та особливостей 

групового керування роботами. 



8 
 

2. Розробити мозаїчну структуру розподіленої системи мобільних 

робототехнічних комплексів. 

3. Описати механізми моделювання процесів групової поведінки 

мобільних роботів. 

4. Розробити агентну імітаційну модель аналізу процесів керування 

групою безпілотних літальних апаратів, безпілотних наземних транспортних 

засобів і наземних роботів.  

5. Здійснити програмну реалізацію моделі та провести 

експериментальні дослідження. 

Об’єкт дослідження – процеси управління груповою поведінкою 

мобільних роботів. 

Предмет дослідження – методи та засоби управління груповою 

поведінкою мобільних біонічних роботів для мозаїчних систем. 

Практичне значення отриманих результатів. Розроблено програмне 

забезпечення для моделювання процесів управління групою біонічних роботів 

при виконанні пошуково-рятувальних операцій, розвідки та військових 

диверсій з забезпеченням механізмів автономності, адаптації, координації та 

колективної поведінки. 

Структура та обсяг кваліфікаційної роботи магістра. Кваліфікаційна 

робота магістра складається зі вступу, 5 розділів, висновків, додатків та 

переліку посилань. Повний обсяг кваліфікаційної роботи магістра становить 75 

сторінок, в тому числі: 49 рисунків; 12 таблиць; 1 додаток на 11 сторінках; 

перелік посилань з 17 найменувань на 2 сторінках. 

 

 


