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Anotácia výsledku: Výsledok výskumu prezentuje nové prístupy riadenia a koordinácie heterogénnej 

skupiny robotov komunikujúcej výhradne cez prostredie prostredníctvom umelej feromónovej 

(časovo prchavá) stopy. Skúmané algoritmy sú inšpirované procesmi odpozorovanými z chovania 

sociálneho hmyzu. Hlavným cieľom bolo vyvinúť robustné koordinačné metódy, ktoré zabezpečia 

dosiahnutie požadovaného cieľa i v prípade zlyhania jednotlivých členov robotickej skupiny. 

Navrhnuté metódy, sú natoľko odolné voči poruchám, že dosiahnutie globálneho cieľa nie je 

ohrozené ani v prípade, že skupina sa zredukuje na jedného jedinca. „Emergentné“ chovanie skupiny 

je zabezpečené aplikáciou jednoduchých pravidiel na jednotlivcov v skupine. Navrhnuté metódy sú 

robustné, flexibilné a škálovateľné. Metódy boli testované simulačne aj na reálnych robotických 

platformách. V publikovaných prácach [1, 2] boli prezentované výsledky simulácie pravidiel pre 

redukovanie konfliktov, ktoré vznikajú medzi robotmi a intenzite feromónovej stopy v špecifických 

úzkych priestoroch.     
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