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Обзор алгоритмов поиска автономного пути в неизвестной среде 

 

Поиск пути — одна из важнейших задач в области искусственного интеллекта. Алгоритмы 

поиска пути в неизвестной среде являются важной составляющей в робототехнике, которая 

активно используется как в современной науке, так и в повседневной жизни. Автономный робот 

способен работать самостоятельно без руководства человека, что не только позволяет 

оптимизировать многие производственные процессы предприятий, но и дает возможность 

исследовать территории, которые недоступны или опасны для человека. Так создание и 

модернизация автономных роботов может значительно упростить жизнь человека 

Задача поиска автономного пути включает в основном три принципа.   

1. Путь должен пролегать от начальной точки к конечной точке.  

2. Путь должен обеспечивать движение агента с обходом препятствий.  

3. Путь должен быть оптимальным.  

Однако, когда речь заходит о неизвестной среде, алгоритмы поиска пути не могут давать 

гарантии оптимальности пути. Его место занимает другой принцип – алгоритм должен быть 

быстрым. Алгоритм должен иметь высокую частоту обновления для быстрой адаптации к новым 

препятствиям.  

В докладе представлен обзор существующих алгоритмов и анализ принципов работы таких 

алгоритмов, как алгоритм D*-lite, метод потенциальных полей, метод быстро исследуемых 

случайных деревьев, муравьиный алгоритм и нейронные сети. В результате анализа алгоритмов 

поиска пути можно выяснить, для каких карт лучше всего подходит тот или иной алгоритм. Для 

больших и сложных карт подойдут алгоритм на основе муравьиной колонии и быстро 

исследуемое случайное дерево. RRT быстрее муравьиной колонии, однако муравьиная колония 

может оптимизировать свой путь. Для больших, но не сложных карт может подойти метод 

потенциальных полей, однако проблема локальных минимумов все еще остается и требует 

решения. Для малых карт алгоритм D-lite* отлично подойдет за счет быстрой скорости. Алгоритм 

поиска, основанный на нейронных сетях, универсален и способен находить путь к цели в не 

зависимости от размера и сложности карты. 
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