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0.1. Кензин М.Ю. Ситуационная осведомлен-

ность распределенной группы автоном-

ных мобильных роботов в условиях

ограниченной коммуникации

На данный момент, использование скоординирован-
ных групп автономных мобильных роботов являет-
ся одним из наиболее перспективных методов для
решения целого ряда оперативных задач в раз-
личных природных средах. Надежность таких мно-
гокомпонентных систем во многом зависит от их
способности эффективно адаптировать свое пове-
дение в динамически изменяющихся условиях. Эта
способность обеспечивается поддержанием высоко-
го уровня ситуационной осведомленности, когда ин-
формация о любых происходящих изменениях и на-
блюдаемых событиях незамедлительно распростра-
няется внутри действующей группы [1]. Информи-
рование всех членов группы об изменениях, способ-
ных повлиять на успех миссии, является нетриви-
альной задачей для больших группировок, особенно
в условиях ограниченной коммуникации [2].
Рассматривается задача поиска такого маршрута
движения для робота, обладающего важной инфор-
мацией, который обеспечил бы скорейшее оповеще-
ние распределенной группы роботов, функциониру-
ющей в заданном регионе. Предложена упрощенная
постановка задачи, в которой роботы перемещают-
ся по вершинам графа (областям интереса) на дис-
кретном времени, а передача информации может
осуществляться только в рамках общей вершины.
Ключевой особенностью постановки является тот
факт, что каждый робот, получивший обновленные
данные, тут же прекращает выполнение своих те-
кущих целей и присоединяется к задаче группового
оповещения. Исследуемая постановка объединяет в
себе черты мультиагентных дискретных моделей и
задач групповой маршрутизации [3].
В работе предлагается ряд конструктивных эврис-
тик для построения начального маршрута в виде
группового расписания, а также процедура локаль-
ного поиска для его дальнейшего улучшения. При-
ведены результаты сравнительного анализа эври-
стик, а также рассмотрены схемы для генерации на-
бора реалистичных тестовых задач.
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