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МОДЕЛИРОВАНИЕ МУЛЬТИАГЕНТНОЙ СИСТЕМЫ
ТРАНСПОРТИРОВКИ ГРУЗОВ В СРЕДЕ OSTIS

Рассматривается мультиагентная система моделирования перевозки грузов группой мобильных роботов в среде
OSTIS. Описаны состав агентов, их взаимодействие и параметры эксперимента для оценки эффективности системы.

Введение
Задача транспортировки грузов группой мобиль-

ных роботов актуальна для складской и производ-
ственной логистики. Цель работы – разработка муль-
тиагентной модели транспортировки грузов в среде
OSTIS с учетом случайных препятствий и задержек.

I. Архитектура мультиагентной
системы

Система построена по децентрализованному
принципу и включает четыре типа агентов:

– робот перевозит груз между пунктами A и B;
– координатор управляет погрузкой, разгруз-

кой и учетом коробок M ;
– генератор создает случайные препятствия;
– анализатор фиксирует время движения и

простоев.
Взаимодействие в OSTIS организовано через

общее информационное поле: робот отправляет сиг-
налы готовности к загрузке и разгрузке, координатор
формирует управляющие команды, а изменения со-
стояний фиксируются как события в семантической
сети.

Пользователь задает основные параметры моде-
ли:

– длину маршрута L = 2S;
– число коробок M и роботов N ;
– параметры появления препятствий.

II. Алгоритмическое обеспечение
системы

Алгоритмы системы основаны на событийной
модели управления. Робот движется после коман-
ды старта или завершения обслуживания, ожидает
при достижении точек A и B, а при появлении пре-

пятствия останавливается и возобновляет движение
после его исчезновения. Координатор обрабатывает
очередь запросов, запускает случайные по длительно-
сти операции обслуживания и завершает моделирова-
ние после транспортировки всех коробок. Генератор
событий параллельно создает случайные препятствия
на маршруте.

III. Реализация в среде OSTIS
Система реализована на базе технологии OSTIS,

где состояние предметной области представляется
семантической сетью. Роботы, пункты A и B, коробки
и препятствия описаны как sc-узлы, а логика управ-
ления реализована набором sc-агентов.

IV. Выводы
Разработанная модель позволяет оценивать вли-

яние количества роботов на эффективность транспор-
тировки с учетом случайных препятствий и задержек.
Использование OSTIS обеспечивает семантическую
совместимость компонентов и возможность дальней-
шего расширения системы.
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