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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 presnosti. Sum a ztratu informace je tak nutné brat v potaz ji p¥i ndvrhu algoritmd chovéni pro
decentralizované robotické systémy. Pro navrh robustniho a vysoce efektivniho multi-robotického systému je
nezbytné nalezeni vhodné implementace vymény informaci mezi roboty.

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