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‘] Kollektiv mozgas

» Természetben el6forduld jelenség:
* Rovar rajok
« Hal rajok (pl. heringek)
« Madar rajok
« Gnu csorda
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‘] Alkalmazhatésaguk

» Kornyezet monitorozas mobil erzékelokkel
« Jarmu flottak, kozlekedésoptimalizalas

* Polgari és katonai felderites, mentes,
hatarvedelem

* Precizios mezOgazdasag

» Halozati lefedettseg (nem csak
vészhelyzetekre)




k Az ipar érdeklodése

Teal Group's 2015 piacelemzése: UAV piaca 4-rdl 14
miliard dollar evente, 93 milliard osszesen a kovetkezo 10
evben[1]

» Jogi szabalyozas: alakuléban (USA-ban Federal Aviation
Administration)

* Most “see-and-avoid”, helyette a jovOben “sense-and-avoid”

= |Légi halézat: UAV, mint légi bazisallomas (Google Loon,
Facebook Drone)

* Tomegesseg miatt autonom és onszervez6d6 mukodeés

[1] http://www.tealgroup.com/index.php/tealgroupnewsmedia/
item/pressreleaseuavproductionwilltotal-93billion



§k Alapok

» Reynolds: madarcsoportok szamitdgépes animacioja [2]
 Differencialegyenletek altal meghatarozott roppalyak, 3 tipusu
interakcioval:
* Raj kozpontositasa
» Utkozés elkeriilés
« Sebesség kovetés

« Kulonboz6 implementaciok kulonb6z6 fizikai modellekre és
kornyezetre

* Iranyitas korlatai, kommunikacios savszélesseg, kulsd zajok,
érzékeldk hibai

[2] C. W. Reynolds, Flocks, herds and schools: A distributed behavioral model, in
ACM SIGGRAPH Computer Graphics, vol. 21, ACM, 1987, pp. 25-34.



- k Iranyitas

* [ranyitas a rendeltetési helyre
= Alakzat fenntartasa

« EI6re meghatarozott utvonal/rendeltetési hely
* Vezetd/koveto iranyitasi mechanizmus

« Vezetd
* Virtualis vezet6
 Pszeudo vezetd




32-5}\ Iranyitasi mechanizmusok 1.

El6re meghatarozott utvonal Két csoportos



2]\ Iranyitasi mechanizmusok 2.

Vezetb-kbvetd Virtualis-vezetd Pszeudo-vezetd




§k Kommunikacio

» Tavolsagmeérés (infravoros, ultrahang) szomszédok kozott
* Robotok a talajon

» Pozicio (GPS) szort adasa a szomszedoknak
« UAV-k nagyobb terlletre, autonom kivalas/egyesulés

* [ranyitasi infOk szorasa (pozicio, sebesseg, vezetd)

» |[nformacioterjesztés optimalizalasa
 Magas kommunikacios rata: tobb komm.uzenet, mint
iranyitasi frissités
« Alacsony kommunikacios rata: forditott



y

w Kutatasi teruletunk: feladatallokacio
m}\ rajokban

» Csoportokban, onszervez6dé modon mozgo agensek
« dronok, robotok, autok

» Feladatot vegz0 részhalmaz hatékony kivalasztasa




2]\ Feladatallokacio

Visszavezethetd az utazo ugynok problémara

» Megfelelo részhalmaz kivalasztasa egy eldre megadott
koltségfuggvény ismeretében

= Aukcidk hasznalata

= Kozponti feladat eloszto
» Reészben centralizalt
» Elosztott aukcio (token hasznalata)
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Koszonom szepen a figyelmet!




