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Критерий функциональной устойчивости сенсорной сети
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– количество узлов исследуемой сети,

– элемент, находящийся на пересечении -той строки и -того столбца матрицы .
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Точечная оценка достижимости узлов 
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– транспонированная матрица ,

& – побитовая операция  над двоичными значениями (в данном случае,  и ),

– общее количество узлов сенсорной локальной сети,

– индекс, описывающий все возможные комбинации переходов в сети с 

различной мощностью передатчиков в узлах.
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Исследование функциональной устойчивости системы с 

динамической сенсорной локальной сетью
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Вектор допустимых дистанций

Вектор состояния вершины графа
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Уравнение динамики узла сети
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– матрица перехода динамической модели -того узла сети,

– количество узлов сети (членов команды),

– количество наблюдаемых моментов времени.
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Прогноз состояния
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Построение ассоциированной матрицы сети по прогнозным 

значениям
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в трехмерном пространстве

Оценка матрицы достижимости
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Проверка условия полной достижимости


