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Введение. Автономная навигация роботов в сложных средах представляет собой 
ключевую задачу в области робототехники, требующую точного восприятия 
окружающей среды и адаптивного принятия решений. Использование ультразвуковых 
сенсоров для сбора данных о среде вокруг робота и последующая классификация этих 
данных для определения следующего движения робота является примером задачи, 
которая может показаться простой на первый взгляд, но на самом деле обладает высокой 
степенью сложности из-за нелинейной природы взаимодействия сенсорных данных с 
реальным миром. В этом контексте актуальность исследования становится очевидной, 
учитывая постоянно растущие требования к автономным системам, способным 
оперативно адаптироваться к изменяющимся условиям и обеспечивать высокий уровень 
безопасности и отказоустойчивости в разнообразных средах. Разработка методов 
машинного обучения, способных адаптироваться к нелинейной природе окружающей 
среды и обеспечивать точное принятие решений на основе сенсорных данных, является 
важным шагом на пути к достижению этой цели [1]. 
Основная часть.  Целью работы является исследование и разработка многоклассового 
классификатора для определения следующего движения автономного робота на основе 
данных, полученных с 24 ультразвуковых сенсоров. В рамках исследования были 
рассмотрены и протестированы различные модели машинного обучения, включая 
линейные и нелинейные подходы, такие как перцептрон, решающие деревья, xgboost [3], 
catboost [2], lightgbm [4], многослойные перцептроны, для классификации сенсорных 
данных в четыре предопределенные категории движений: прямое движение, легкий 
поворот направо, резкий поворот направо и легкий поворот налево. Данные для анализа 
были получены в процессе навигации робота SCITOS G5, который двигался вдоль стен 
в помещении, выполняя задачу следования за стеной. Особое внимание было уделено 
анализу нелинейности задачи, что подтвердило гипотезу о нелинейной разделимости 
классов движений и необходимости применения нелинейных моделей для достижения 
высокой точности классификации [1]. В ходе работы были протестированы различные 
архитектуры алгоритмов машинного обучения, настроены параметры и проведено 
сравнение их эффективности на основе метрик качества классификации, таких как 
точность, полнота и F1-мера. Анализ результатов показал, что нелинейные модели, 
особенно бустинги, демонстрируют значительно лучшую производительность по 
сравнению с линейными классификаторами, подтверждая теоретические 
предположения о нелинейной природе задачи. 
Выводы.  Проведен анализ эффективности различных методов машинного обучения 
для решения задачи определения следующего движения робота SCITOS G5 при 
выполнении задачи следования за стеной. 
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