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Стоит отметить, что при переносе файлов в другие файловые системы 
отличные от NTFS, скрытая информация полностью теряется. 
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О ВИЗУАЛИЗАЦИИ РАБОТЫ МУРАВЬИНОГО  

АЛГОРИТМА НА ГРАФАХ 
 

Для того, чтобы понять многие алгоритмы, достаточно часто 
необходимо визуализировать процесс их выполнения. В частности, 
предлагаемая работа связана с визуализацией поиска кратчайшего пу-
ти от одной вершины к другой на случайном или заданном графе с 
помощью муравьиного алгоритма [1]. 

Муравьиный алгоритм моделирует многоагентную систему. Ее 
агентов, в дальнейшем, будем называть муравьями. Муравьи по-
очереди двигаются по некоторому пути. В момент, когда муравьи до-
ходят до финиша, они возвращаются обратно по тому же пути, остав-
ляя там феромон. Со временем феромон улетучивается, делая неис-
пользуемые пути менее привлекательными. При выборе очередного 
узла в пути муравей руководствуется ее «привлекательностью», кото-
рая зависит от веса ребра и от количества феромона в нем. 

Вероятность перехода из узла i в узел j равна: 

, 
где tij – содержание феромона в ребре, wij – вес ребра,  и  – регу-
лируемые параметры, которые характеризуют скорость «улетучива-
ния» и важности феромона, а так же влияние веса ребра в графе при 
выборе перехода. 

Муравьиные алгоритмы, как и другие роевые алгоритмы, хоро-
шо используются в пространствах с большим количеством измере-
ний. Однако, чем больше измерений, тем сложней представить сам 
принцип работы алгоритма – тут то, на уровне понимания, визуализа-
ция работы муравьиного алгоритма и поможет. 
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РАСЧЕТ НАПРЯЖЕНИЙ И ПЕРЕМЕЩЕНИЙ В ОБЪЁМНОМ 

 ТЕЛЕ ПРИ ЗАДАННЫХ ОБЛАСТЯХ КОНТАКТА  
И ДЕЙСТВУЮЩЕМ ДАВЛЕНИИ 

 
Рассматривается задача расчёта напряжений и перемещений в 

объёмном теле, заданной формы при действующем давлении  и за-
данных областях контакта (рис.1). В качестве примера, одной из та-
ких задач является задача моделирования работы системы тел «мас-
сивная шина – дорожное покрытие» [1]. Нахождение напряжений и 
перемещений, возникающих в шине, имеет первостепенное значение 
для установления физико-технических характеристик шины, влияю-
щих на износоустойвость шины, её долговечность и др. 

 
Рисунок 1 – Распределение напряжений в упругой полуплоскости 

Основываясь на проведенных экспериментальных или числен-
ных исследованиях, определяется зона контакта и распределение дав-
ления в зоне контакта. Далее по разработанному алгоритму рассчиты-
вается напряженно-деформированное состояние контактирующих 
тел. Был разработан алгоритм и создана программа, реализующая 
нахождение напряжений и перемещений в объемном теле, заданной 
формы. Для решения исследуемой задачи был использован и успешно 
запрограммирован метод конечных элементов. Разработанная про-
грамма позволяет определять напряженно-деформированное состоя-
ние упругого тела при изменении зон контакта и действующего дав-
ления. Программа позволяет изменять размеры параллелепипеда, в 
котором находится исследуемое тело. Форма верхней границы тела, 
на которую действует давление, задаётся при помощи мыши. 

 

РЕПОЗИТОРИЙ ГГ
У И

МЕНИ Ф
. С

КО
РИНЫ

https://habrahabr.ru/post/105302



