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Наличие случайных факторов, нехватка получаемой информации из-за 
ограничений устройств сбора и обработки входных данных, а также значи-
тельное количество взаимодействующих компонентов исследуемой системы 
характеризуют окружающий мир как недетерминированную среду.В ее условиях 
осуществляется навигация автономных мобильных роботов, которые реализуют 
свои функциональные возможности, например, доставляют заказы по городу [1] 
или участвуют в ликвидации природных и техногенных катастроф [2]. 

В случае неисправности компаса, прерывания связи с GPS и других причин 
отсутствия сведений о текущем нахождении интеллектуального агента слож-
ность обеспечения навигации значительно возрастает. Однако описать место-
положение можно не только его представлением в декартовой системе коор-
динат. Так, применяя методы интерпретирующей навигации, актуальную лока-
цию робота можно определить с помощью описания изменений, происходящих 
в окружающем пространстве. Существующие способы обеспечения навигации 
автономного мобильного робота в условиях недетерминированной среды обла-
дают ограничениями, поэтому в настоящее время исследуются новые варианты 
решения данной задачи. 

Например, в [3] применяется метод анализа семантической карты в случае, 
когда цель задана в неявном виде, а в [4] было приведено решение задачи 
автономной навигации с помощью 3D-семантического картирования, основан-
ного на монокулярном зрении путем слияния локализации, картирования и 
анализа сцены. 

В работе проводился анализ осуществимости навигации робота с помощью 
интерпретации информационно-двигательных действий (ИДД), чей последова-
тельный вызов представлял основу для инструкции управления движением 
автономного мобильного робота. Все команды имели общую структуру, описы-
вающую условия осуществления и тип действия с помощью восьми параметров. 

Проведение экспериментов осуществлялось в симуляторе, где мобильный 
робот представлял собой материальную точку, получающую данные с трех 
дальномеров и камеры об объектах трех разных видов, в частности, об их 
принадлежности к тому или иному типу, а также расстоянии до них. 

Проверка на способность робота добраться до заданного ориентира из 
любой начальной точки с помощью созданного набора команд оказалась 
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успешной, поэтому было проведено исследование на тему оптимизации 
алгоритма исследования ориентиров вне зависимости от вида когнитивной 
карты. Так, на рис. 1 ориентиры одного типа соседствовали между собой, что 
должно было усложнить построение маршрута к центральному из них.  

 

 
 
Рис. 1. Исследуемая карта 
 
Получение информации о том, какие объекты являются ближайшими к 

исследуемому ориентиру позволило однозначно идентифицировать каждый из 
ориентиров и построить маршрут до каждого из представленных объектов. 

В дальнейшем предполагается исследование упрощения задания ИДД и их 
объединение в более сложные структуры. 
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