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 Аннотация. Рассмотрены методы на основе мультиагентных систем (МАС) 
для решения задачи оптимизации маршрута в различных постановках, как за-
дачи оптимизации маршрутов с временными окнами и как задачи c ограничени-
ями на ресурсы. Сделан сравнительный анализ с точными методами ortools. 
Сделано заключение об эффективности применения исследуемых методов. 
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Введение.   Объектом исследования настоящей работы является выбор метода 
на  основе МАС для решения задачи  в различных постановках:  

– как VRPTW (Vehicle Routing Problem with Time Windows) — задача оп-

тимизации с маршрутов  временными окнами$; 

– как RCPSP (Resource-Constrained Scheduling Problem) — задача c огра-
ничениями на ресурсы. 

Для существующих задач [1, 2] предложены решения метаэвристически  -

        ми алгоритмами постановках на МАС основе   в указанных . Одновременно 

они же решены общеизвестным методом OR-tools, произведено сравнение. За 
метрику 100 % принято оптимальное решение, когда каждая посылка успеш-

но доставляется первым же транспортом. 

Методы  и материалы, результаты:    Целью работы является разработка, 
комбинация методов основанных на МАС   с метаэвристиками  и апробирова-
ние их на   известных задачах оптимизации [3, 4]. 

      Реализованы несколько методами на вариантов программы  МАС  языке 
Python с использованием библиотек collections. Произведены расчеты для за-
дач   в описанных выше постановках  с помощью МАС  и известными методами 

из библиотеки ortools Google.  

Произведена оценка расчетов эффективности этих   с помощью эталонного 

времени для каждой задачи, взятого за 100 % и рассчитанного как минималь-
ное при время доставки всех грузов,  этом каждый груз считается взятым  в
работу  и доставленным первым же возможным транспортом, без учета огра-
ничений на грузоподьемность транспорта. 

      Заключение. В результирующие данные также добавлены результаты 

расчетов из [1, 2]. Седлан вывод  о целесообразности использования разраба-
тываемых алгоритмов для разных постановок одной  и той же задачи. Наме-
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чены Полученные пути возможных улучшений программ  и алгоритмов.  реа-
лизации алгоритмов эффективны при необходимости перепланиро срочного -

вания расписания из, в с связи  выходом  строя любого элемента или добавле-
нием заявки на доставку. 
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