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Одним из актуальных направлений исследований в современной робототехнике является проблематика локальной навигации автономных мобильных роботов (МР), обеспечивающей движение робота к цели в неизвестной среде с обходом препятствий [1].
К наиболее популярным методам локальной навигации движения МР в неизвестной среде относится семейство методов жука (Bug-методы). Здесь направление движения МР определяется вектором градиента, обеспечивающем минимальный путь следования к цели с обходом препятствий и продолжением движения в том же направлении. Другими популярными методами локальной навигации движения МР в среде с препятствиями являются методы искусственных потенциальных полей. Здесь цель движения МР имеет некоторый положительный заряд, создающий виртуальные силы «притяжения», а препятствия – отрицательный заряд, создающий виртуальные силы «отталкивания». В результате, в процессе движения МР под действием сил, присущих потенциальным полям, будет притягиваться к цели и отталкиваться от препятствий.
В докладе обсуждаются результаты компьютерного исследования особенностей локальной навигации МР модифицированным методом жука, объединяющим идеи классических методов жука и методов потенциальных полей [2]. Был проведен ряд вычислительных экспериментов имитационного моделирования движения МР в среде симулятора CoppeliaSim с использованием модифицированного методов жука [3]. Моделирование производилось для робота Pioneer3dx со скриптами на языке Python. В результате, были выявлены существенные недостатки модифицированного метода жука и предложены подходы к их устранению.
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