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11,а выпчсЁнljlо нвсIлllф,ur;ацuо,rtrtую рO,боmу К. А. Горdlrcвuча

координация группы мобильных роботов при прохождении полосы
IIрепятствий

В работе IIредло}кеI{ l{ обоснован расrrределенныii алгорит\{ авто\tатиIIеского раi]вер-
тыl}анця сетII \,Iоби-]1ыIых роботизI{рованных сенсоров, aкT},a,l,opoB в априOрtI Ееиз-

вестной дв\,\{ерной области, и\,tеюlцеI:i форrrу,корилора и содержащеI", KoHe,IHoe чис,iIо

заранее нсизвестных преtIятствий. СенсорIIые. ко\{м},никацl{оЕIIые и выtlислите.ilь-

Ilые возможlIости эJexIeIlTc}B сети ограIIичены; каждый }Iз IIих trринLlпIает ре]rrения
aBToHo\,IHo. liспо,пьз},я локз'-IьЕYЮ КОN,I\.IJ"никацию и перцепцItю эле\tентов. пре.,т.IIrl-

женный алгорит\{ обе(:пе.rивает развертыванис сети из произволы{ого наtlа,IIьногO

состояниЯ в оптI-Iп.{алIЬНJ..Ю ПеРекрываIоrr].Vю коридоР конфигурацI{ю И ее ПОСJ-lеД\.

юrцее двиа{ение вдоjIь кори/,1ора с заданной скоростью, обесше,lивая \{акси\{алыIо

шодробныЙ \{ониторинг Ir коIIтро"'Iь области.
Решенлле расс\{атривае\{ой З&il&аIII предс;тавляет иIlтерес дJя автоl{атиаlескоl,о \,1о-

ни1оринга и tlхраны оСlластей, адаптивноI"{ расстановки \,{аякоI] в круlIно\,Iасrш,габrrых

бесrtроводrлых се.l.ях, авто\{атиrIеского раз\Iинирования и \,{инироваlIияt пои(]кОВЫх

операций, обработки обширных поверхностеtl, и др. Срели NIIIожес;тва иссjlедований)

поt]вященных этолi пробле\.rе, I1одав-lяюIrl,ее бо;iьшинс,rво сконI{ентрировано на по-

иске liитогового'|распРеДе;_tеНИя э,-Iе},Iентов сети и не касается проб.iIе\{ы },правJения
лвиженL{еN,I сенсоров в це;Iях дос,гLIжения этого распределения, особеЕIlо с допо,-I-

FIительны\{ требование\I децентрализации- Кваллrфикационная работа относится к
первоN{у эше, Iону исс;т€.цова[tlлй этоr1 I1роб"]е\,{ы.

Работа развивает некоторые идеи статьи А. \,{атвеева и П. Коновалова. огl},блико-

ванrrой в 2021 г. в ж},pнa-rle the Irrternatiorral Jоurпаl of Сопtrоl, в KoTopolt однако кори-

дор счита-IIся свободныl{ o,I препятстврIй и. соответстtsенноl воtIросЫ достижения цели

управления в реа-[I{сти.Iной сит\,аLII;II4 сцены с препятствIIяNII4 не были разработаны.
Вк;-1аД работЫ К.А. ГордИевI.{ча сосl,оит в разработке соответствуюlцих а-цгоритN{и-
.tеских решений I1 I{x теоретическо\{ обоснованиI.I по"iIностью и строго доIiа:]анны\{и

ре:]уJьтата\,Iи о гJIоба-цьноr1 сходиý{ости. Теорети,rеские выводы гlодтвержлены и до-
поJнены рез}льтата\,Iи ко\,IfIьютерного r,Iолелированияl B,fo\.I tIисле с испоJIьзова,ниеN{

реалисти.II{ого и авторIIте,Iного си\1},"lятора Gazebo.
Такилt образом в диплоi\lЕой работе полуltены новые интересньlе реЗ}'лЬТаТЫ; ПО-

сле дорабсiтки они засJ},жrIвают пyбликации в высокорейТиIlгоВо\{ жуРНаJе.
При подго.говке дипJолrнорI работы К.А. ГордиевI1II проявил хороIlrие знания раЗ-

лиаIных ра:]д€]Jов \IaTS\.IaTIIKI{, энтYзиазлt к робототехнике 11 способности к систеN{а-

ти.lескоt1 работе и саrlоогранизации. В работе описан научныr1 контекст реrilаешIой

задаtII,1) указаны необходиrtые истоIIники.
объелl и KatIecTBo проведенных иссj]едованlrй позвоJяет оценить работу как о?п-

JLuчн,у,к).
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