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[bookmark: bookmark146]ОСНОВНЫЕ РЕЗУЛЬТАТЫ И ВЫВОДЫ
[bookmark: bookmark147]В ходе работы над диссертацией были получены следующие основные
результаты:
1. Предложен подход к формированию последовательности процесса спасения при землетрясениях и выбран принцип построения МРТС с учетом существующих методов решения проблем группового управления роботами. Разработаны рекомендации для практического применения МРТС в ситуациях, опасных для жизни и здоровья человека.
2. При выполнения поисковой задачи группой агентов предложено разбивать рабочую зону на отдельные участки в соответствии с числом имеющихся дронов. При разбиении поискового района необходимо обеспечить одинаковые или не сильно отличающиеся вероятности нахождения цели в каждом подрайоне. При обнаружении цели дроны должны начинать поисковую операцию в точке (или в ячейке) с большей вероятностью нахождения цели. Управление дронами (распределение времени обследования каждой ячейки) необходимо выполнять с использованием метода множителей Лагранжа или динамического программирования для того, чтобы вероятность обнаружения цели была выше.
3. При глобальном централизованном распределении задач алгоритм роя частиц быстрее сходится к лучшему решению по сравнению с генетическим алгоритмом. Кроме того, при одинаковом времени алгоритм роя частиц дает лучшее решение (меньшие затраты).
4. При локальном децентрализованном распределении задач для получения оптимального решения целесообразно использовать теорию игр. При большом количестве задач (больше 5) предлагается применять алгоритм аукциона.
5. Проведено компьютерное моделирование в средах ROS и V-rep, подтвердившие эффективность предложенных методов и алгоритмов, а также проведено имитационное моделирование процесса обнаружения и спасения при землетрясениях.
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