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Задача автономной навигации и перемещения мобильного робота в неизвестной среде является 
достаточно сложной и при этом весьма востребованной на практике в таких приложениях, как: 
автономная доставка, поиск и спасение, мониторинг территории и пр. Зачастую карта местности и 
сигнал спутниковых систем геопозиционирования недоступны и в таком случае необходимо решать 
задачу картирования и локализации, т. е. построения карты и определения положения робота в ней. 
Большинство современных методов опираются на метрические карты, построение которых 
сопряжено с высокими расходами ресурсов бортового вычислителя (как процессорного времени, 
так и оперативной памяти). Более эффективными для навигации в средах большой площади 
являются топологические методы, опирающиеся на графовое представление среды (см. рисунок). 
Они обеспечивают экономию памяти и быстрое планирование пути за счет разреженности графа. 
Предложенные методы обладают высокой вычислительной эффективностью и обеспечивают 
надежную локализацию робота в карте. Проведено сравнительное экспериментальное исследование 
предложенных методов, показавшее их превосходство над имеющимися мировыми аналогами по 
параметрам вычислительной эффективности. Также проведена апробация методов на реальных 
мобильных роботах. 

Рисунок - Разработанный метод топологического картирования и локализации PRISM-TopoMap: входные и 
выходные данные 

 
Разработанные методы могут найти широкое применение в современных роботизированных 
системах, применяемых в логистике (автоматизированная доставка грузов), транспорте 
(беспилотные автомобили), поиске и спасении (поисковые мобильные роботы, дроны) и др. 
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