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Motivace

S postupnym rozvojem technologii bezpilotnich letadel jsou stéle vétsi pozadavky na planovani
a fizeni. V soucasné dobé jsou tyto letouny schopné samostatného letu, ktery je bud pifmo
fizen pozemnim operatorem nebo jsou ukoly a cile pfedem zadany jednotlivym letounum.
Tento zpusob lze vyrazné zefektivnit, pokud se cile zadaji piimo celé skupiné letounu a
letouny si v rdmci skupiny tkoly sami rozdéli tak, aby optimalizovali zadand kritéria (ne-
jkrats{ cas, nejmens{ spotteba paliva atd.).

Cile

Cilem projektu je navrh a implementace algoritmu pro distribuované planovani tymovych
akei skupiny bezpilotnich letadel s riznymi druhy optimalizace bez centrdlni prvku.

Nejprve budou analyzovany ruzné metody pro distribuované multi-kriteridlni planovéni a
jejich vhodnost pro planovani skupiny bezpilotnich letadel. Vybrand metoda bude impleme-
tovdna do systému AGENTFLY. Vstupem pro pldanovani je seznam tkolu a cilu definovanych
pro celou skupinu. Tyto tikoly mohou mit definovanou zavislost, nutnost paralelizace apod.
Skupina letadel je heterogenni, existuji ruzna omezeni jejich fyzikdlntho modelu (minimaln{
polomér zatéceni, minimélni a maximdlni rychlost), ruznd vybava (kamera, termokamera,
radar, atd.). Jednotlivé cile mohou mit na splnéni ¢asovd omezeni, omezeni na nutnou
vybavu nebo pocet letadel pro dspésné splnéni. Vystupem je letovy plan pro jednotliva
letadla s ur¢enim danych tkoli, které maji byt splnény.

Cile se mohou do systému zaddvat bud na zacétku z konfigurace nebo pomoci HMI
rozhrani. Tim bude umoznéno i replanovani béhem jiz probihajictho scénére.

Platforma

Implementace navrzenych algoritmiu bude probihat v jazyce JAVA jako modul do multi-
agetniho frameworku pro simulaci a planovdani AGENTFLY. Systém AGENTFLY je dlouhodobé
vyvijen pro potieby simulace a planovani bezpilotnich letounu ve ve spolupréaci s Air Force
Research Lab. Architektura systému je modularni a tento projekt bude jednim z nezavislych
modulu s presné definovanymi rozhranimi. Soucasti nutné pro tento projekt jsou zcela
dokoncené a funkéni véetné zatézovych testi.
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Pozadavky

Néplni projektu budou tyto soucasti:

e Analyza ruznych planovacich pfistupu a metod vhodnych pro ditribuované plénovani
skupiny letadel.

e Seznameni se systémem AGENTFLY v rozsahu nutném pro implementaci.

Implementace modulu pro planovani skupiny letadel do formy stabilniho prototypu.

Sada experimenti pro zjisténi efektivnosti pro rizné parametry / piistupy.

Dokumentace kédu a popis modulu v angli¢tiné

Predpoklady

Projekt predpoklada znalost Javy, schopnost samostatné prace a schopnost tzké spolupréce.
Projekt obsahje fazi analyzy, kreativniho ndvrhu algoritmu, implementace, odladéni a testovéni.

Odhadovany pocet Fesitelu je 4 az 6. Celkovy rozsah projektu se pfizptsobi poctu tesitel.
V piipadé zajmu je mozné rozsiteni na diplomovou préci.

References

[1] T. Sandholm. Multiagent Systems: A Modern Approach to Distributed Artificial In-
telligence, chapter Distributed Rational Decision Making, pages 201-258. MIT Press,
Cambridge, MA., 1999.

[2] David Sigldk, Jifi Samek, and Michal Péchoucek. Decentralized algorithms for collision
avoidance in airspace. In Padgham, Parkes, Mueller, and Parsons, editors, Proceedings of
7th International Converence on Autonomous Agents and Multi-Agent Systems (AAMAS
2008), 2008.

[3] Davis Sisldk, Michal Péchoucek, Premysl Volf, Dusan Pavlicek, JiFi Samek, Vladimir
Maiik, and Paul Losiewicz. AGENTFLY: Towards Multi-Agent Technology in Free Flight
Air Traffic Control, chapter 7, pages 73-97. Birkhauser Verlag, 2008.



