Robotok akaddlymentes mozgasat illetve kommunikacidojat modellezi a
kovetkezd grafelméleti probléma. Keressiink maximalis szamu csucsot a
grafban, ahova robotokat helyezhetiink ugy, hogy barmely két robot kozott
létezzen egy legrovidebb ut, amit nem blokkol masik robot. Mas feladatoknal
(példaul biztonsagos kommunikacios halozat tervezése), az akadalymentes

legrovidebb ut 1étezését barmely két csucsra megkoveteljik.

Uj publikacidinkban a fenti problémakra adtunk optimalis megolddsokat a
Hamming grafok, Kneser grafok és Johnson grafok osztalyan.




