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Многогомотопический поиск оптимального маршрута для автономных мобильных устройств 
 
Предлагается новый метод планирования маршрута для мобильных автономных робототехнических 
устройств с использованием графа Вороного. Представленный алгоритм предназначен для поиска 
оптимальной сплайн-траектории для автономного робота в среде, представленной в виде двумерной 
карты с полигональными препятствиями. В качестве первой итерации используется траектория, 
найденная по рассчитанному в среде графу Вороного. При оптимизации используется целевая функция, 
учитывающая формализованные критерии оптимальности траектории. Разработанный алгоритм решает 
задачу планирования пути в сложных условиях, в которых траектория мобильных роботов должна 
учитывать обширный набор критериев. 
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Lavrenov R.O., Magid E.A. Multihomotopic search of optimal route for standalone mobile devices 



A new route planning method for mobile standalone robots is offered based on the Wronski graph. The algorithm is 
aimed at the search of spline trajectory as a two-dimensional map with polygonal obstacles. The trajectory obtained 
on the basis of Wronski graph calculation over the robot’s environment is used as the first iteration. The objective 
function for the optimization allows for the formalized trajectory optimality criteria. The algorithm solves the 
problem of route planning in difficult conditions where the trajectory of a mobile robot should allow a wide set of 
criteria. 
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