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Анотація 

Розглядається інтелектуальний алгоритм на основі жадібного пошуку в ширину для розв’язання задачі 

знаходження оптимального шляху у погано визначеному динамічному середовищі. Досліджені евристики 

можуть бути використані для пошуку рішень і в інших прикладних задачах  

Ключові слова: евристика,  планування шляху, алгоритм пошуку в ширину, алгоритм А*.  

 

Abstract 

 Intelligent algorithm based on breadth-first search to solve the problem of finding the best way in dynamic 

environment is considered. Researched heuristics can be used to find solutions in other applied problems 
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Вступ 

Ера тотальної роботизації суспільства, що стрімко набирає обороти, передбачає участь мобільних 

роботів (у томі числі і колективну) у вирішенні різноманітних задач у різноманітних середовищах. 

Одним з ключових викликів при цьому є планування траєкторії пересування робота (агента) в погано 

визначеному динамічному середовищі без будь якого втручання людини. Мобільний робот має 

швидко реагувати на зміни у середовищі уникаючи зіткнень як зі статичними, так і з рухомими 

перешкодами, у тому числі, і з співвиконавцями задачі, що розв’язується х [1,2]. 

 

Уточнення задачі 

Автономні мобільні роботи є фізичними агентами, які постійно рухаються і взаємодіють, 

знаходячись у статичному або динамічному середовищі. Модуль навігації такого робота має 

планувати його маршрут з визначеної початкової (поточної) позиції до відомої або й невідомої 

цільової позиції. На шляху робота можуть зустрічатись статичні і динамічні перешкоди, які він має 

подолати. Навігаційний модуль робота заздалегідь не знає шляху, яким він буде пересуватися. Для 

досягнення цільової позиції робот має постійно оновлювати поточні дані щодо свого власного 

розташування разом з інформацією про середовище, яке досліджує модуль навігації. Основними 

характеристиками отриманих планів пересування є довжина визначеного шляху і мінімальний час 

його подолання. Ці два критерії у загальному випадку не залежать один від іншого. Найкоротшій 

шлях не обов’язково гарантує мінімальний час і навпаки.  

 

Розробка і реалізація алгоритму 

Останнім часом запропоновано багато різноманітних алгоритмів планування маршруту, більшість 

з яких є алгоритмами пошуку на графах і широко використовуються у комп’ютерних іграх, системах 

логістики, GPS і використовуються у системах управління автономними роботами для визначення 

найкоротшого шляху мінімальної вартості. Найбільш відомими серед них е алгоритмі А*[3,4], D*[5], 

генетичні алгоритми [6], роєві алгоритми [7] , використання нечітких нейронних мереж [8] і т. ін. 

Проблема у створені алгоритмів пошуку шляху для динамічних середовищ полягає у 

максимальній мінімізації часу прийняття рішень. Витрати ресурсів (пам’яті та часу) залежать від двох 

основних факторів: кількості знань, які модуль навігації використовує при прийнятті рішення, та 

кількості варіантів, які він перебирає для вибору кращого з них (рис.1). Евристичні алгоритми 

пошуку потребують ресурсів для обробки інформації щодо вибору найкращого пересування робота  



 

 
Рисунок 1 –Оптимізація часу пошуку алгоритмів планування маршрутів 

 

У той же час класичні не інформовані алгоритми пошуку («у ширину» і «у глибину») вимагають 

надто великої кількості породжуваних станів (переборні витрати). Отож, найбільший інтерес 

викликає оптимальне поєднання властивостей евристичних і неінформованих алгоритмів. 

У доповіді наводяться результати експериментів з використанням різних евристик для побудови 

алгоритмів планування шляху мобільного роботу на основі жадібного пошуку в ширину. Отримані 

результати є кращими ніж у класичного евристичного алгоритму А*, і в окремих випадках, 

перевищують показники й інших алгоритмів, поступаючись їм у за нагальному випадку. 

 

Висновки 

Результати проведених досліджень довели перспективність розробки нових алгоритмів 

планування шляху в погано визначених ситуаціях. Дослідження свідчать, про можливість розробки 

різних алгоритмів пошуку для різних класів ситуацій (середовищ). Крім того, для погано визначених 

середовищ доцільно використовувати нечітку логіку.  
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