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1 Uvod

V prirodé muzeme pozorovat zivocCichy nebo jednoduché organismy, které dokazou vy-
konavat velmi slozité tkony. Ptikladem mohou byt mravenci, kteii ve skupiné hledaji
potravu, nebo véeli roje, jez opyluji kvétiny. Kazdy z téchto jedincu se tidi pomérné
jednoduchymi pravidly, avsak dohromady vznika organizovana a efektivni prace.

2 Swarm robotics

Pojem Swarm robotics, nebo v ¢estiné rojova robotika, pro nas tim padem znamend, ze
dani roboti se dokézou dobie organizovat a efektivné pracovat na daném tkolu jako celek.
Dobrym ptikladem jsou dronové roje, které dokazou vytvorit napiiklad obrazec na obloze.
Diky tomu se jedna o decentralizovany systém, jelikoz kazdy dron jedna nezavisle na sobé,
ale jako celek utvari obraz.

3 Civilni/Védecké vyuziti
3.1 Marsbees (NASA)

Marsbees predstavuji myslenku, ze by za nés stroje dokazaly pracovat tam, kde by ¢clovék
nebyl prili§ uzitecny, coz mi piijde minimalné zajimavé. Marsbees jsou malé 1étajici bi-
oinspirované roboty, jejichz hlavnim tkolem je pruzkum neznamého prostiredi, coz se v
piipadé Marsu velmi hodi.

Jelikoz jednaji v roji, poskozeni jednoho robota nepredstavuje zasadni problém, protoze
zbytek roje dokaze kol dokonéit i bez néj. Jejich dolet by mél byt ptiblizné 2,5 km a rych-
lost pohybu se pohybuje okolo 0,5 m/s. Jsou vybaveny barevnou kamerou, naviga¢nim
prvkem, LiDAR senzorem a vnitini mérici jednotkou, v angli¢tiné oznacovanou jako IMU,
a v neposledni fadé také komunikacnim modulem.

Jejich letova zivotnost je priblizné 80 minut a diky senzorum na palubé dokazou mapo-
vat terén a sbirat dalsi uzitecna data. Jelikoz funguji ve skupiné, poskytuji vétsi mnozstvi
dat, ktera lze vzajemné porovnavat a sledovat odchylky. Za meé se jedna o idedlni vyuziti
rojové robotiky.



3.2 Farmareni

Z4dné dspésnd civilizace se nevybudovala bez zemédélstvi, a jelikoz je pro nés zdroj po-
travy jednou z nejvétsich priorit pro blaho celé spolecnosti, je dulezité ziskavat informace
o stavu nasich plodin co nejefektivnéji. I v této oblasti by se dala uplatnit rojova robotika,
napiiklad k monitorovani stavu poli a vyskytu skudcu.

Diky presnéjsimu sbéru dat by bylo mozné optimalizovat zavlazovani a hnojeni, coz
by vedlo k mensim ztratam na plodinach a zaroven k mensi zatézi pro zivotni prostiedi.

4 Vojenské vyuziti

4.1 Problematika Definice

Ve vojenském vyzkumu je jednim z aktudlnich témat potieba presné definice pojmu
"swarm”. Neexistence jednozna¢né definice ztézuje tvorbu strategii, koordinaci vyvoje
a sjednoceni piistupu napiic vyzkumnymi a armadnimi tymy, coz komplikuje spolupraci
a nasazeni téchto systému.

4.2 Vyznam

Jednim z hlavnich davodu vyvoje swarm robotics je bezpochyby vojensky a obranny
sektor, a to predevsim kvuli vSestrannému vyuziti a vysoké adaptabilité téchto systému
na ruzné typy prostiedi. Nasazeni velkého po¢tu autonomnich robotu v roji umozinuje
efektivni plnéni ukolt, které by byly pro jednotlivé jednotky obtizné nebo nebezpecné.

Diky tomu, zZe jsou roboti nasazovani ve vétsim poctu, hraji klicovou roli zejména
pii sledovani terénu a snizovani rizika pro lidské vojaky. Vyuziti senzoru napiiklad in-
fracervené senzortu nebo Optickych kamera , umoznuje detailni monitoring i neprehlednych
a tézko pristupnych oblasti, naptiklad méstskych zén nebo ¢lenitého terénu.

Dalsi vyznamnou vyhodou vojenského vyuziti swarm robotics je rychly technologicky
vyvoj, ktery je mimo jiné podporovan pokrokem v oblasti 3D tisku. Diky této technologii je
mozné provadét rychlé prototypovani (rapid prototyping), coz umoziuje rychlou vyrobu,
testovani a upravu robotickych systému podle aktualnich potieb. Praveé z tohoto duvodu

technologii v oblasti moderni obrany.

4.3 Moznosti Obrany

Bohuzel klasické radary jsou proti swarm systémum ve vétsiné pripadu nepouzitelné, a to
predevsim kvuli malé velikosti zafizeni a nizkému radarovému odrazu.

Jednou z moznosti jsou akustické senzory, které slouzi k vniméani zvuku, napiiklad
hluku vrtuli. Tyto senzory vsak maji omezeny dosah a jejich funkcénost je ovlivnéna
okolnim hlukem.

Dalsi moznosti jsou optické senzory, které umoznuji primou vizualni detekci dronu.
Nevyhodou téchto systému je jejich nefunkénost ve tmé a snizena ic¢innost pii zhorsenych
povétrnostnich podminkéch.

Za nejspolehlivéjsi feseni je proto povazovana multisenzorova fiuze, kterd kombinuje
ruzné typy senzoru za tucelem zvyseni celkové spolehlivosti detekce. Do multisenzorové
faze mohou byt zahrnuty napiiklad kamery, radar, lidar, GPS a dalsi senzory, jejichz



spolecna analyza poskytuje presnéjsi a stabilnéjsi vysledky nez pouziti jednoho senzoru
samostatné.
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