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Анотація
Розглянуто актуальність задачі автоматичного планування шляху мобільного робота. Розглянуто існуючі

методи  розв’язання  поставленої  задачі,  та  запропоновано  використання  мурашкового  алгоритму  для  її
вирішення.
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Abstract
The relevance of automatic path-planning tasks was considered. The existing methods of solving this problem was 
considered, and it was suggested to use ant optimization algorithm to solve it.
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Вступ
Автоматична  навігація  роботів  у  реальних  умовах  за  наявності  перешкод  є  неможливою  без

вирішення задачі планування шляху. Недостатньо обґрунтований вибір стратегії планування шляху,
здійснений без урахування умов конкретного середовища, може непоправно вплинути на результат
виконання роботом поставленої задачі. 

Автоматичне  планування шляху без участі  людини-оператора є  істотним фактором підвищення
ефективності мобільного робота, а у певних задачах  і єдиним можливим варіантом керування.

Огляд існуючих методів
Традиційні  способи  пошуку  оптимального  шляху,  такі  як  алгоритм  Дейкстри  [1],  алгоритм

Беллмана-Форда,  алгоритм  Флойда-Воршелла,  та  іншіх  [2],  часто  є  недостатніми  для  вирішення
поставленої  задачі  в  реальному  часу,  адже  їх  застосування  потребує  достатньо  інтенсивних
обчислень.  Для підвищення ефективності  пошуку найкоротшого шляху широко використовуються
нейронні  мережі  [3,4]  і  численні  евристичні  стратегії  [5].  Але  ефективна  робота  евристичних
стратегій потребує наявності достатньої кількості інформації для виведення евристичних правил, якої
може виявитись недостатньо при вирішенні проблеми автоматичного планування шляху. З цієї точки
зору  доцільним  здається  використання  метаевристики.  Метаевристика  є  реалізацією  методів
стохастичної  оптимізації,  з  випадковим  пошуком  оптимальних  рішень.  Така  випадковість  робить
метод менш чуттєвим до помилок у моделюванні, у загальному випадку дозволяє уникати локальних
мінімумів і в результаті наближатись до глобального оптимуму.  Прикладом стохастичної оптимізації
є алгоритми імітації відпалу [6], алгоритми колективного інтелекту [7] та еволюційні алгоритми [8].

Колективний інтелект описує  комплексну колективну поведінку децентралізованої  системи,  що
самоорганізується. Алгоритми, засновані на колективному інтелекті, походять від поведінки тварин,
що  складають  групу  не  інтелектуальних  простих  агентів  з  структурою центрального  контролю  і
самоорганізацією для систематизації їх поведінки. Прикладом алгоритмів колективyого інтелекту є
метод рою часток [9], бджолиний алгоритм [10], мурашиний алгоритм [11] та інші.

Мурашині алгоритми
Мурашиний  алгоритм  можна  успішно  застосувати  для  рішення  складних  комплексних  задач

оптимізації, ціль яких — пошук і визначення найбільш підходящого рішення для оптимізації цільової
функції   з  дискретної множини можливих рішень.  Даний алгоритм успішно використовується для
розв’язання задач комбінаторної оптимізації, маршрутизації, послідовного впорядкування, задач про
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призначення, класифікацію і т.д. Застосування мурашкових алгоритмів для планування шляху роботів
дозволяє  забезпечити  підвищення  якості  системи  навігації  роботів  як  у  статичному,  так  й  у
динамічному середовищі. 

Мурашиний  алгоритм  реалізує  пошук  наближених  рішень,  має  поліноміальну  складність  та  э
одним з видів ймовірнісних алгоритмів.

Мурашині алгоритми базуються на застосуванні декількох агентів, що володіють специфічними
властивостями, притаманних мурахам, і використовують їх для орієнтації в фізичному просторі. Вони
можуть бути використані як для статичних, так і для динамічних комбінаторних задач оптимізації.

Для мурашиного алгоритму необхідно вказати закон виділення феромону, закон випаровування
феромону, кількість агентів і  місця розміщення.  Всі  ці  характеристики обираються з  врахуванням
задачі на основі експериментальних досліджень (евристики).

Якість отриманих мурашиними алгоритмами рішень достатньо сильно залежить від параметрів
налаштування  та  ймовірнісно-пропорційного правилу відбору шляху на  основі  поточної  кількості
феромону і  від  параметрів  правил  відкладання  і  випаровування  феромону. Значного покращення
результатів планування шляху може забезпечити динамічне адаптивне налаштування цих параметрів.
Важливу роль грає і початкове розподілення феромону, а також вибір умовно оптимального рішення
на кроці ініціалізації.

Висновки
Доцільним є дослідження мурашиного алгоритму, як  перспективного інтелектуального методу

розв’язання  задачі  планування  шляху  мобільного  робота.  Метою  дослідження  є  розробка
інтелектуального  модулю  планування  шляху мобільного  робота  у  різноманітних  середовищах  на
основі адаптації параметрів мурашкового алгоритму з використанням бази нечітких правил.

Для подальших досліджень потрібно провести відповідні  модифікації  класичного алгоритму та
дослідити їх ефектиність у різнорідних середовищах.
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