Riadenie skupiny robotov
zalozené na biologicky
inspirovanych metodach
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Definicia problému
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e koordinované prehladavanie a strazenie priestoru skupinou robotov

e biologicky inSpirované metddy [particle swarm optimization, ant colony
optimization, simulacia krdla vtakov...]

e roboty vybavené senzormi pre ,,vnimanie“ okolia
e mobilny robot, kolesovy robot, vrtulnik, kvadkoptéra...




Riadenie skupiny

e pohyb vyratavany ako sucet 3 vektorov

Vid(t41) = €1 * (pap(tj - xici(t)) T Cy * (pcl[t) - xid[t)) + ¢35 * (Pea() — Xiace)):

O robots

O lowest pheromone value

zone of repulsion

zone of aftraction




Ukazky simulacii a testovania
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Zhrnutie /

F
Flexibilita — r6zne nastavenia parametrov vedu k mierne odlisnym
druhom spravania sa skupiny,

Skélovatelnost — nie je obmedzenie z pohladu pod&tu robotov,
Adaptabilita — vyuzitie v rozlicnych tipoch prostredi,

Robustnost’— zlyhanie jedného robota nevedie z zlyhaniu systému
Platformova nezavyslost — r6zne druhy robotov,[mobilny, lietajuci..]

Paralelizmus — algoritmus je distribuovany. Kazdy agent vykonava
cinnost’ autonomne.
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