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К.С. Яковлев 
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кандидат физико-математических наук 

Планирование траектории с учетом геометрических ограничений 
 
Традиционно в искусственном интеллекте задача планирования траектории 

интеллектуального агента рассматривается как задача эвристического поиска на 
взвешенном графе. Вершинам графа соответствуют различные положения агента в 
пространстве, ребрам - элементарные траектории, т.е. такие траектории, следование по 
которым обеспечивается системой управления агента в автоматическом режиме (обычно 
это отрезки прямых, кривые определенного радиуса и т.д.), весам ребер соответствуют 
длины элементарных траекторий. 

К настоящему моменту известно множество алгоритмов решения задачи 
планирования в такой постановке: A*, R*, Theta*, JPS и др. Однако почти все из 
известных алгоритмов не учитывают форму траектории при планировании, что может 
быть весьма полезно в практических задачах (например, в мобильной робототехнике 
ценятся плавные траектории, содержащие как можно меньшее число поворотов). 

Именно методы планирования, способные к учету такого рода пространственных 
ограничений и являются предметом рассмотрения. В докладе будет предложен новый 
метод планирования, позволяющий строить траектории, удовлетворяющие особому типу 
геометрических ограничений, а именно - ограничениям на максимальный угол 
отклонения между прямолинейными сегментами траектории. Будут приведены 
результаты теоретических и экспериментальных исследований метода. 

 


