Relazione Scientifica
La visita del Dr Adrian Kosowski è stata caratterizzata da due principali direzioni di ricerca: 
1) Esplorazione di grafi anonimi e individuazione di nodi particolari 

2) Approfondimenti sulle problematiche relative alle reti multi interfaccia 
Riguardo 1), si è partiti da un problema di recente interesse (vedi [1-5]), quale l’esplorazione di grafi anonimi in cui alcuni nodi ‘maliziosi’ sono denominati come black-hole. L’entità, che può essere un agente software o un robot, che effettua l’esplorazione, viene distrutto nel momento in cui incombe in un black-hole. Poiché il grafo è anonimo, nessuna entità conosce a priori il grafo e quali archi conducano ad un black-hole. Il problema chiaramente varia a seconda delle assunzioni fatte circa ad esempio, il numero di black-hole, il numero di archi che conducono ai black-hole, la topologia della rete, la conoscenza delle entità, la capacità di memorizzazione delle entità, la possibilità di etichettamento di nodi o di archi, la sincronia tra le entità. L’obiettivo comune comunque è quello di determinare una strategia di esplorazione che visiti tutto il grafo visitabile nel minor tempo possibile e ‘sacrificando’ il minor numero di entità. Il nostro studio ha preso in considerazione il modello presentato in [2] in cui vengono considerati grafi diretti dove ∆ archi conducono a black-hole, mentre considerando il grafo indotto dalla rimozione dei black-hole, si ottiene una componente fortemente connessa (ovvero, esiste un cammino diretto che connette una qualunque coppia di nodi). I robot che esplorano il grafo hanno una memoria limitata nelle dimensioni del grafo e hanno la possibilità di leggere e scrivere informazioni su delle cosiddette white-board associate ai nodi. Abbiamo dimostrato che se si considerano robot sincroni (ovvero che effettuano i loro movimenti rispetto ad un clock comune) allora è possibile effettuare l’esplorazione dei grafi considerati utilizzando al più O(∆2∆) robot. Questo risultato risponde al principale problema aperto presentato in [2] dove si chiedeva se fosse possibile esplorare un grafo diretto con un numero di robot che sia funzione soltanto di ∆ e non della dimensione del grafo. Altri risultati ottenuti riguardano alcuni casi particolari. Quando ∆=2 infatti, si è dimostrato che 4 robot sono sufficienti. Mentre, quando si considerano robot asincroni allora si è dimostrato che per ∆=1, ancora 2 robot sono sufficienti ma per ∆=2 le cose cambiano in quanto 4 robot non sono sufficienti. Tutti questi risultati sono in fase di scrittura e formalizzazione. E’ nostra intenzione sottometterli per la divulgazione scientifica alla tredicesima edizione della conferenza internazionale denominata OPOIDS (http://www.opodis.net/) che tratta dei principi di sistemi distribuiti. La scadenza per mandare l’articolo è il 15 luglio. 
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Riguardo 2), è stato portato avanti un filone di ricerca nell’ambito delle reti senza fili in cui i vari dispositivi che costituiscono la rete possono comunicare attraverso molteplici canali (interfacce) di trasmissione/ricezione, quali ad esempio: Wi-Fi, IrDA, Bluetooth, GSM, GPS, etc. Per poter comunicare, due dispositivi adiacenti devono attivare una stessa interfaccia. L’attivazione di un’interfaccia è associata ad un costo che il più delle volte rappresenta la percentuale di energia necessaria al dispositivo per poter istaurare una connessione con una determinata interfaccia. Negli ultimi anni si è visto un notevole interesse rivolto a queste tipologie di rete [1-7] e vari problemi classici della teoria dei grafi sono stati rivisitati in tale ambito. Ad esempio, [3,6,7] riguardano l’attivazione di costo minimo di un insieme di connessioni stabilito in input e determinato da un grafo G (problema del Coverage). Negli articoli [1,2,5], è stata affrontata la problematica della connettività (Connectivity), cioè cercare l’attivazione di costo minimo che induce un grafo connesso ricoprente il grafo G di input. In [2,4] è stato affrontato il problema dei cammini minimi che nel caso specifico determina la ricerca dell’attivazione di costo minore in modo da poter istaurare un cammino tra due dispositivi specificati (problema dei Cheapest Path).
Nella nostra ricerca si è cercato di investigare nell’ambito delle precedenti problematiche cercando di ottenere un modello che possa riflettere sempre più determinati ambienti applicativi. In particolare, un cambiamento sostanziale al modello che determina un altrettanto significativo cambiamento ai problemi è la risoluzione dei problemi di Coverage, Connectivity e Cheapest Path minimizzando non il costo complessivo della soluzione ma il massimo speso dai singoli dispositivi. In un’ottica di reti senza fili distribuite, questa nuova funzione obiettivo riesce meglio a catturare la peculiarità della sopravvivenza di una rete. Infatti una migliore distribuzione del consumo energetico dei singoli dispositivi può evitare che alcuni di essi vengano ‘sovraccaricati’. In questo ambito si sono studiati i precedenti problemi e si sono ottenuti alcuni risultati riguardo la complessità computazionale che risulta comparabile a quella dei problemi originali. Sono stati quindi investigati possibili algoritmi di approssimazione ed euristiche applicative. I risultati ottenuti saranno portati avanti e sicuramente a breve ci sarà la possibilità di collezionarli in un rapporto tecnico e successivamente renderli noti alla comunità scientifica attraverso la pubblicazione su atti di conferenze e/o riviste internazionali.
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