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Anotace:

Zajisténi efektivni komunikace v decentralizované skupiné velkého poctu robotickych jednotek je
jednou z velkych vyzev pro oblast hejnové robotiky. Mnoho aplikacnich oblasti neumoznuje zajisténi
komunikace s vysokou pFesnosti. Sum a ztratu informace je tak nutné brat v potaz ji? pfi navrhu
algoritmi chovani pro decentralizované robotické systémy. Pro navrh robustniho a vysoce efektivniho
multi-robotického systému je nezbytné nalezeni vhodné implementace vymény informaci mezi roboty.

Cilem prace je navrh metodiky pro zajisténi efektivni komunikace v zaSuméném prostredi a otestovani
pfi realnych experimentech s fyzickym roboty.

Literatura:

[1] Hamann, H. (2018). Swarm robotics: A formal approach. Springer International Publishing.

[2] Brambilla, M., Ferrante, E., Birattari, M., & Dorigo, M. (2013). Swarm robotics: a review from the
swarm engineering perspective. Swarm Intelligence, 7(1), 1-41.

[3] Rubenstein, M., Cornejo, A., & Nagpal, R. (2014). Programmable self-assembly in a thousand-robot
swarm. Science, 345(6198), 795-799.

[4] Garattoni, L., & Birattari, M. (2018). Autonomous task sequencing in a robot swarm. Science
Robotics, 3(20), eaat0430.

[5] Heinrich, M. K., Soorati, M. D., Kaiser, T. K., Wahby, M., & Hamann, H. (2019). Swarm robotics:
Robustness, scalability, and self-X features in industrial applications. it-Information Technology, 61(4),
159-167.

[6] Chung, S. )., Paranjape, A. A., Dames, P., Shen, S., & Kumar, V. (2018). A survey on aerial swarm
robotics. IEEE Transactions on Robotics, 34(4), 837-855.

[7] Bayindir, L. (2016). A review of swarm robotics tasks. Neurocomputing, 172, 292-321.



	Témata_na web_1.3.2023_IT-CZ

