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Anotacia vysledku: Vysledok vyskumu prezentuje nové pristupy riadenia a koordinacie heterogénnej
skupiny robotov komunikujucej vyhradne cez prostredie prostrednictvom umelej feromdnovej
(¢asovo prchava) stopy. Skimané algoritmy su inSpirované procesmi odpozorovanymi z chovania
socialneho hmyzu. Hlavnym cielom bolo vyvinat robustné koordinacné metddy, ktoré zabezpedia
dosiahnutie poZadovaného ciela i v pripade zlyhania jednotlivych ¢lenov robotickej skupiny.
Navrhnuté metddy, su natolko odolné voci porucham, Ze dosiahnutie globalneho ciela nie je
ohrozené ani v pripade, Ze skupina sa zredukuje na jedného jedinca. ,,Emergentné” chovanie skupiny
je zabezpecené aplikaciou jednoduchych pravidiel na jednotlivcov v skupine. Navrhnuté metddy su
robustné, flexibilné a skalovatelné. Metddy boli testované simulacne aj na realnych robotickych
platformach. V publikovanych pracach [1, 2] boli prezentované vysledky simuldcie pravidiel pre
redukovanie konfliktov, ktoré vznikaju medzi robotmi a intenzite feromdnovej stopy v Specifickych
Uzkych priestoroch.
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