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В соответствии с надвигающейся четвертой промышленной револю-

цией (Industry 4.0) возникает запрос на разработку новых подходов к ор-

ганизации, взаимодействию и управлению автономными робототехни-

ческими устройствами на основе технологий больших данных, машин-

ного обучения, интернета вещей и распределенного управления. В пер-

спективе данные системы, пройдя тестирование и оптимизацию на циф-

ровых близнецах [1], позволят построить систему автономного и децен-

трализованного взаимодействия автономных объектов в различных сек-

торах экономики.  

Данная работа посвящена разработке методики взаимодействия и 

управления потоками автономных средств на базе распределенной си-

стемы. На первом этапе проведено комплексное исследование суще-

ствующих методов и алгоритмов управления и организации взаимодей-

ствия автономных средств, определены наиболее критические факторы 

при взаимодействии данного типа объектов, оценена допустимость по-

строения перспективной методики, удовлетворяющей современным 

требованиям на базе существующих технологий. Среди ряда перспек-

тивных технологий (V2V, 4G, IoT Drones, ZigBee и т. д.), на базе кото-

рых возможно осуществление связи между объектами данного типа, 

технологии V2V и 4G являются на данный момент наиболее прорабо-

танными и доступными к экспериментальным тестам [2]. 

Для решения прикладных задач, например, динамическая маршрути-

зация групп объектов данного типа, была построена теоретическая мо-

дель взаимодействия автономных средств и проанализированы крите-

рии допустимости ее в различных задачах. За основу методики взяты 

муравьиный алгоритм, кластерный анализ и метод Кларка-Райта. 
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