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Anotace: 

V souvislosti s rozvojem a zvyšující se četností výskytu autonomních robotických systémů narůstá podíl multi‐
robotických systémů s velkým množstvím robotických jednotek. Centrální řízení vysokého počtu robotických 
jednotek  je  v mnoha případech  komplikované  či nemožné  (například v případě poničené  infrastruktury při 
živelném neštěstí, nebo aplikacích pod vodní hladinou). Vzrůstá tak potřeba decentralizace a samo‐organizace 
za účelem dosažení žádaného kooperativního chování při plnění zadaných úkolů. Vhodnou inspirací pro návrh 
pravidel chování pro velké robotické skupiny je možné nalézt v principech hejnové intelligence. Cílem práce je 
návrh metodiky pro efektivní decentralizované řízení velkých robotických skupin s důrazem na samo‐organizaci 
a optimalizaci chování. 
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