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Biti će prezentirano rješenje problema u kojem se kooperativni višeagentni
sustav automatiziranih vozila koristi za istraživanje nepoznatog labirinta sa sta-
cionarnim metama (npr. izlazom iz labirinta). Prezentirani algoritam koristi
potencijalno polje za istraživanje labirinta s ugrađenim kooperativnim ponaša-
njem agenata koje uključuje izbjegavanje sudara, koordinaciju pokrivenosti i op-
timalno planiranje puta. Nastao je na temelju HEDAC metode koja je uvedena
u [1], a koja je već uspješno primijenjena za rješavanje problema pretraživanja
različitih tipova područja. Za razliku od prijašnjih primjena na kontinuiranim
domenama, u ovom slučaju je HEDAC metoda primjenjena na diskretnoj do-
meni, konkretno labirintu koji je razbijen na manje cjeline- ćelije. Algoritam se
pokazao primjenjiv za različite tipove labirinata, te fleksibilan i jednostavan za
prilagodbe koje se tiču zahtjeva za izbjegavanje sudara između agenata. Tako-
đer, pokazao je visoku prilagodljivost u kontekstu proširenja labirinata i nume-
ričkih mreža tijekom vremena. Dok provedene numeričke simulacije i usporedbe
s algoritmima slične namjene potvrđuju njegovu robusnost, prilagodljivost, ska-
labilnost i jednostavnost,
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