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Стало понятно, что загрязнение водных ресурсов нефтепродук-
тами, в частности мазутом, представляет серьезную экологическую
угрозу. Эффективная ликвидация таких загрязнений требует разра-
ботки специализированных технических средств и интеллектуаль-
ных систем управления движением подводных роботов. Сбор мазу-
та в водной среде и на дне ослажняется такими факторами, как
динамика течений и ветра, наличие препятствий и неоднородность
распределения и вязкости мазута.

При ликвидации разливов ключевой задачей является максими-
зация площади очистки за ограниченное время, то есть оптимизация
траектории движения АНПА, направленная на минимизацию пере-
крытия обработанной поверхности, что позволяет повысить общую
эффективность сбора.

Традиционно для задач планирования траектории подводных ро-
ботов используются:

1 Алгоритмы на основе потенциальных полей (из-за простоты
реализации)

2 Метод A* (для поиска оптимального пути на карте)
А также все больше внимания уделяется алгоритмам на основе

обучения с подкреплением, генетическим алгоритмам и RRT, так
как они позволяют решать более сложные задачи и адаптироваться
к динамическим условиям.

Так как в сборе мазута требуется как глобальное планирование
(определение маршрута между загрязненными участками), так и ло-
кальное планирование (избегание препятствий и оптимизация дви-
жения на небольших участках в реальном времени), имеет смысл ис-
пользовать гибридный алгоритм оптимизации. Для локального пла-
нирования хорошо подходит Алгоритм динамического окна (DWA).
Он анализирует множество возможных траекторий в пределах за-
данного окна скоростей и выбирает оптимальную с учетом текущих
ограничений.
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Текущая секция

В данной работе использована математическая модель движе-
ния робота, описывающаяся уравнениями кинематики и динамики,
включающими сопротивление воды и инерционные силы. Разработа-
на математическая модель покрытия поверхности с учетом ширины
захвата системы сбора и скорости движения робота. Система управ-
ления позволила снизить перекрытие обработанной поверхности по
сравнению с традиционными методами планирования траектории.
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