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Аннотация. В статье рассмотрен способ моделирования работы системы управления группой 
роботов. Предложена база знаний системы группового управления, представленная в виде 
онтологии. Описаны конечные автоматы ведущего и ведомого роботов. Рассмотрен алгоритм 
назначения задач отдельным роботам и сконфигурированы инструменты моделирования управления 
движением и распределением задач для обеспечения единой программной среды моделирования 
группового управления. Рассмотрен венгерский алгоритм в контексте назначения задач отдельным 
роботам, для оценки путей движения использовался планировщик А* (Astar). Сконфигурированы 
инструменты моделирования управления движением и распределением задач для обеспечения единой 
программной среды моделирования группового управления. Полученные результаты применимы 
в задачах оптимизации взаимодействия многоагентных систем. 
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