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Anotace: 

Zajištění efektivní komunikace v decentralizované skupině velkého počtu robotických jednotek je 
jednou z velkých výzev pro oblast hejnové robotiky. Mnoho aplikačních oblastí neumožňuje zajištění 
komunikace s vysokou přesností. Šum a ztrátu informace je tak nutné brát v potaz již při návrhu 
algoritmů chování pro decentralizované robotické systémy. Pro návrh robustního a vysoce efektivního 
multi-robotického systému je nezbytné nalezení vhodné implementace výměny informací mezi roboty.  

Cílem práce je návrh metodiky pro zajištění efektivní komunikace v zašuměném prostředí a otestování 
při reálných experimentech s fyzickým roboty. 
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