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Streszczenie pracy

Niniejsza praca przedstawia nowy metode wirtualnych sil w zastosowaniach samoorganizacji roju ro-
botéw kolowych w zadany ksztalt oraz ruchu nadaznego roju po zadanej trajektorii w érodowisku
bez oraz z przeszkodami. W pracy przedstawiono testy numeryczne procesu samoorganizacji i ruchu
nadaznego roju w $rodowisku bez i z przeszkodami oraz badania eksperymentalne samoorganizacji
i ruchu nadaznego roju bez przeszkéd. Praca zawiera szczegOlowy opis analityczny nowego podejscia
sterowania rojem 5-ciu robotéw kotowych, podkreslajac jego zalety i wady. Praca obejmuje przeglad
literatury, opis konstrukeji roju 5-ciu robotéw kotowych i jego oprogramowania, synteze sterowania ru-
chem roju wraz z symulacjami, opis stanowiska, badawczego i weryfikacje uzyskanych rozwiazan. Praca
koriczy sie podsumowaniem i kierunkami dalszych badani. Wyniki symulacji i weryfikacji przedstawione
83 W postaci wykreséw dla wybranych 3 robotéw oraz calego roju, tabel z wartoéciami poczatkowy-
mi i koncowymi polozen i orientacji robotéw w roju, wykreséw poréwnawczych polozenia i predkosci
punktu odniesienia i érodka geometrycznego roju oraz wykreséw stupkowych przyjetych wskaznikéw
jakosci. Pierwszy z probleméw badawczych dotyczy samoorganizacji wokét nieruchomego punktu od-



