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Аннотация. В работе представлен легковесный событийно-управляемый алго-
ритм распределенной оптимизации поз. Метод разработан для повышения 
устойчивости систем многороботного SLAM, функционирующих в условиях 
ограниченных вычислительных ресурсов и экстремальной связи. Для сценариев с 
критическими сетевыми нарушениями построено имитационное моделирова-
ние. В условиях высокой потери пакетов применен децентрализованный подход 
с низкими вычислительными затратами. Для коррекции карты и подавления 
накапливаемой погрешности сенсоров используется механизм обработки оди-
ночных пакетов замыкания цикла. Результаты моделирования подтверждают, 
что алгоритм сохраняет высокую робастность и точность в сложной среде, 
что свидетельствует о его практической инженерной ценности. 
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       Введение.  Работа нацелена      на разрешение противоречия между точностью
многороботного SLAM и дефицитом ресурсов при исследовании пространства 
[1]. В исследовании решаются три ключевые задачи. Первая — разработка -лег
ковесного алгоритма для снижения вычислительной нагрузки. Вторая — по-

вышение устойчивости системы  к экстремальной потере пакетов  и данных [2]. 

Третья — реализация позволяющей децентрализованной архитектуры,   строить
высокоточные карты без использования центрального сервера [3]. 

    Методы  и материалы; результаты.    -Вместо традиционного поиска гло
бального оптимума предлагается модель одношаговой релаксации поз  с оппор-

тунистическим событийным базируется на управлением. Метод   распределен-

ном принятии решений  и механизме локальных инкрементальных обновлений. 

При поступлении валидных измерений выполняется мгновенная коррекция по-

зы без глобальной переоптимизации [4]. Такой исключает подход  избыточные 
 итерации, существенно снижая вычислительную нагрузку  в условиях ограни-

ченных ресурсов. Для работы  в экстремальной коммуникационной среде алго-

       ритм обеспечивает сходимость оценок при минимизации обмена данными. 

Комплексирование локальных наблюдений  и априорной модели реализует по-

этапную оптимизацию карты. Дрейф сенсоров компенсируется последователь-
но, что ведет  к снижению накопленной ошибки. Достигнутый баланс вычисли-

тельн       ых  и коммуникационных затрат гарантирует высокую устойчивость  
и точность по системы при жестких ограничениях  энергопотреблению. 
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Заключение.     Неограниченный рост ошибки без оптимизации (синяя ли-

ния метода) и схожая динамика централизованного  (черная линия) указывают 
на уязвимость        -традиционных схем при сбоях связи. В отличие от них, пред
лагаемый алгоритм (красная линия) использует механизм событийной релак -

сации для мгновенного подавления дрейфа при замыкании цикла (см. рису-

нок). Полученные результаты подтверждают, что данный метод превосходит 
ресурсоемкие аналоги робастности по точности  и   в условиях жестких комму-

никационных ограничений. 
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