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0.1. Толстихин А.А. Стохастический под-

ход к обследованию нестационарных

физических полей группой мобильных

роботов

Физическое поле — это объект, описываемый ска-
лярным, векторным или иным математическим по-
лем. Существует широкий спектр объектов реально-
го мира, которые можно представить в виде физи-
ческого поля, например, электромагнитное поле, а
также распространение нефтяного пятна или неко-
его биологического вида. Таким образом, в зависи-
мости от природы физического поля, его обследова-
ние и изучение может носить как прикладной, так
и фундаментальный характер [1].
Особый интерес вызывает обследование нестацио-
нарных физических полей. В этом случае характе-
ристики физического поля не фиксированы во вре-
мени и могут изменяться по некоему заранее неиз-
вестному закону [2]. При решении подобной зада-
чи разумно использовать скоординированную груп-
пу автономных роботов. Такой подход позволяет со-
кратить общее время решения задачи, что приводит
к снижению затрат на ее проведение [3].
В данной работе предлагается подход к поиску ис-
точников двумерного нестационарного физического
поля с помощью скоординированной группы авто-
номных мобильных роботов. Ядром данного подхо-
да является популяционный алгоритм оптимизации
на базе гибридизации Whale Optimization Algorithm
и Grey Wolf Optimizer. Данный алгоритм позволя-
ет за заданное количество итераций естественным
образом собрать поисковую группу в окрестности
источника с наибольшей интенсивностью. Для ре-
шения задачи в нестационарной постановке пред-
ложен ряд модификаций, основанный на построе-
нии диаграммы Вороного, который реализует меха-
низм забывания старых замеров, потерявших акту-
альность, и обеспечивает более равномерное обсле-
дование области поиска.
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