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системах, в яких область вирішення задач являє собою достатньо складний 

геометричний опис.  

Так, при розв’язанні задачі опису теплового поля у складних 2D областях 

за рахунок зовнішньої нелінійності були отримані результати с задовільною 

нев’язкою від 5e-2 до 7e-7.  

Висновки. Наукова новизна і практична значущість результатів даної 

роботи полягає в тому, що в результаті дослідження динаміці систем в 

нелінійному випадку встановлено можливість використання безсіткових 

методів до вирішення задач, що було підтверджено обчислювальними 

експериментами. 

 
 
Література: 1. Fasshauer, G.E. (2007). Meshfree Approximation Methods with Matlab. 

Interdisciplinary Mathematical Sciences - Vol. 6 World Scientific Publishers, Singapore. 2. 
Колодяжний В.М. Щодо утворення сімейств атомарних радіальних базисних функцій / 
В.М.Колодяжний, О.Ю.Лісіна // Доповіді НАН України. № 8. – 2011. – С. 16-22. 3. 
Колодяжный В.М. Бессеточные методы в задачах моделирования физических процессов / 
В.М.Колодяжный, О.Ю.Лисина //Проблемы машиностроения. – 2010, Т. 13, № 3.– С.67-74. 
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мехатроники, ХНАДУ 

 

Постановка проблеми. На сегодняшний момент одним из путей 

повышения эффективности управления дорожным движением связан с 

развитием интеллектуальных систем и телекоммуникационных технологий. 



Синергетика, мехатроніка, телематика дорожніх машин і систем у навчальному процесі та науці 

53 

Данный подход позволяет выстраивать систему, в которой транспортные 

средства за счет подключения в общую информационную среду имеют 

возможность обмениваться между собой и другими элементами транспортной 

инфраструктуры актуальной информацией. Реализовать данный подход 

возможно с помощью многоагентных систем.  

Цель исследования – Определение архитектуры интеллектуального 

агента для решения задач информационного взаимодействия между 

транспортными средствами 

Основний материал. Рассмотрим подход к технологии обмена данными 

между транспортными средствами на примере технологии Car2Сar 

(Европейский Союз) и Vehicle-to-Vehicle (США) [1-4]. Эти системы 

предоставляют услуги связи и обмен информацией, связанный с 

потенциальной опасностью на дороге, позволяет предупредить водителей 

снизить скорость и избежать несчастных случаев. Также возможен обмен 

данными о погодных условиях, состоянии дорожного покрытия, дорожной 

обстановке по пути следования (заторов, дорожных работах и т.д.). В моделе 

системы связи, предложенной консорциумом CartoCar (CartoCar 

Communication Consortium [1]) выделяются три домена: invehicle domain, 

adhoc domain infrastructure domain.  

Invehicle domain включает бортовые устройства (onboard units, OBU) и 

устройстве приложений (application units, AU). На AU выполняется одно или 

несколько приложений; OBU поддерживает функции, необходимые для 

организации связи с другим OBU и с устройствами инфраструктурного 

домена. AU может быть как встроенным в транспортное средство, так и 

отдельным портативным устройством (например, переносным компьютером, 

мобильным телефоном и т. д.). 

Аппаратное обеспечение Car2Сar и Vehicle-to-Vehicle технологий, 

включает различные электронные системы автомобиля такие как електронные 

блоки управления автомобилем, GPS приемники, модули безпроводной связи 

и должны обеспечивать обмен информацией между учасниками дорожного 
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движения. Это задача среди прочих требует разработки специального 

программного обеспечения (ПО). Такое ПО должно в автоматическом режиме 

передавать информацию от автомобиля, получать необходимую информацию 

от других автомобилей и объектов транспортной инфраструктуры и 

информировать водителя о дорожной ситуации. 

Для решения этой задачи можно использовать технологию 

многоагентных систем [5]. Данный подход основан на использовании 

специальных автономных индивидуумов (агентов), объединенных в систему.  

Сам агент является частью программно-аппаратного комплекса 

транспортного средства, являясь его программным компонентом который 

получает информацию от датчиками и если это заложено в системе передаёт 

сигналы на исполнительные механизмы.  

Как правило, аппаратная часть представляет из себя бортовой 

вычислительный комплекса транспортного средства.  

В ходе работы агент принимает соответствующую информацию от 

различных внешних устройств и на основании заложенного в него алгоритма 

принимает решение. 

По функциональному назначению можно выделить несколько видов 

агентов [5]: 

– агенты для поиска информации; 

– агенты для обмена информацией; 

– агенты для поддержки принятия решений; 

– гибридные агенты (объединяющие в себе функции других объектов). 

Основное отличие приведенных выше типов агентов заключается в их 

внутренней сложности и возможности реализовывать различные функции.  

Для нашего случая подойдут агенты для обмена информацией. Такой 

агент будет выполнять две задачи: сбор информации о состоянии 

транспортного средства и передачи её в сеть; получение из сети информации 

от других транспортных средств и на основе этой информации сформировать 

решение, например, информировать водителя о дорожной ситуации. 



Синергетика, мехатроніка, телематика дорожніх машин і систем у навчальному процесі та науці 

55 

Для такой цели подойдет рефлексный тип агента [6]. Хотя считается, что 

рефлексивные агенты имеют ограниченное представление внешней среды или 

не имеющие его вовсе, тем не менее они доказали способность решать 

ограниченное число простых задач в областях реального мира. 

Различают несколько разновидностей рефлексных агентов [6]: 

- простой рефлексных агент - отвечают непосредственно на акты 

восприятия; 

- рефлексный агент основанный на модели - поддерживают внутреннее  

состояние, прослеживая те аспекты среды, которые не наблюдаются в текущем 

акте восприятия; 

- рефлексный агент основанный на цели организуют свои действия так, 

чтобы достигнуть своих целей; 

- рефлексные агенты основанные на полезности - пытаются 

максимизировать заложенную в них функцию полезности; 

- обучающиеся рефлексные агенты – реализуют функцию обучения 

которая позволяет агенту функционировать в первоначально неизвестных ему 

вариантах среды и становиться более компетентным по сравнению с тем, что 

могли бы позволить только его начальные знания. 

Для решения задачи обмена данными и поддержки принятия решения 

возможно использовать либо простого рефлексного агента либо агента 

основанного на модели. 

В обобщенном виде агент, который получает информацию от другого 

транспортного средства и на её основе должен принять решение будет 

выглядеть следующим образом [6]: 

Агент (воспринимает среду) возвращает действие 

Имеет множество правил «условие-действие» 

Ввод (внешние данные) 

Нахождение нужного првила 

Действие в соответствии с правилом 

Возврат действия 
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Т.е. агент имеет в своей внутренней структуре набор правил по тиу «if  

then», которые описывают его поведение при возникновении различных 

ситуаций. Данные о внешней среде агент получает через датчики или других 

агентов, после чего подбирается нужное правило в соответствии, с которым 

формируется сигнал который передаётся на исполнительный механизм для 

совершения конкретного действия.  

Выводы. В статье проанализирован подход к созданию искусственных 

агентов для системы обмена информацией и поддержки принятия решений 

между участниками дорожного движения  
Литература: 1. Car 2 Car Communication Consortium Manifesto. Overview of the C2C–

CC System /URL: www.cartocar.org. 2.  ETSI TS 102 636–3 V1.1.1 (2010–03): Intelligent 
Transport Systems (ITS); Vehicular Communications; GeoNetworking; Part 3: Network 
architecture. — European Telecommunications Standards Institute, 2010. 3.  Draft ETSI EN 302 
665 V1.0.0 (2010–03): Intelligent Transport Systems (ITS); Communications Architecture. — 
European Telecommunications Standards Institute, 2010. 4.  Draft Standard for Wireless Access 
in Vehicular Environments (WAVE) — Architecture. — IEEE P1609.0/D0.1. — Institute of 
Electrical and Electronics Engineers, 2010. 5 Тарасов В. Б. От многоагентных систем к 
интеллектуальным организациям: философия, психология, информатика/ В. Б Тарасов /– 
М.: УРСС, 2002. -352с. 6. Рассел С.. Искусственный интеллект. Современный подход 2-е 
изд./ Рассел С., Норвиг П. /– Пер. с англ. — М.: Издательский дом "Вильяме", 2006. — 
1408 с. 
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Постановка проблеми. Алгоритм знаходження замкненого маршруту 

мінімальної вартості, який проходить по всіх пунктах транспортної мережі.  

Мета дослідження. Метою даної статті є знаходження замкненого 

маршруту мінімальної вартості, який проходить по всіх пунктах транспортної 
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