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o Pteprava kfidel Airbusu.
@ Navigaéni systémy.
o Vyrobni roboty.

@ PIn& autonomni ¥izeni mobilniho robota.
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Reprezentace prostiedi a robota

o Typy prostredi:
o diskrétni
o spojité

o Typy robota

o bodovy
o kruhovy
o konvexni
o obecny

o Pohyb robota:

e posun
o posun s otacenim
o neholonomni (nap¥. autitko)
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Typy planovacich algoritmui

o Podle pFesnosti:
o presné
o aproximaéni
o nepresné

o Podle tplnosti:
o uplné
o nelplné
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o Vstup:

© mapa prostredi
o vychozi pozice robota
o cilovd pozice robota (resp. cilové pozice)
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Formulace planovaciho problému (light)

o Vstup:

© mapa prostredi
o vychozi pozice robota
o cilovd pozice robota (resp. cilové pozice)

o Vystup:
o plan cesty, existuje-li
o tvrzeni o neexistenci v pFipadé opa¢ném
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Inicializace:

C:=0

O := {start}

d(start) :==0

prev(v) := undefined Yv eV
Béh:

while O # (:

u = argmin, ., d(v)
if u=cil: A je to!

O :=0\{u}

C:=CcU{u}

update v/ YW eV:(v,v)eE v ¢cC
Zklamani:

Cesta neexistuje.
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Inicializace:
C:=40
O := {start}
d(start) :==0
prev(v) := undefined Yv eV
Béh:
while O # (:
u = argmin, .o, f(v) f(v) =d(v) + h(v)
if u=cil: A je to!
O :=0\{u}
C:=CcU{u}
update v/ YW eV:i(v,v)eE v ¢cC
Zklamani:

Cesta neexistuje.
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®© 6 6 o

©

stromy — Fidici body
oblast < Fidici bod

hranice oblasti — Voronoi hrany

pohyb po hrané& = maximalni vzdalenost k nejbliz&im

prekazkam

priichodnost hrany = vzdalenost ¥idicich bodd

'm

174
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@

(b)
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Sv&t: W = R? (nebo R3)
Prekazky: O C W
Robot: A

Konfigurace g popisujici polohu A ve W
o Stupeii volnosti: Potet parametrl nutnych k popsani q

®© 6 o o

Prostor konfiguraci:

o C ... prostor konfiguraci
0 C = Cfree U Copst
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Prostor konfiguraci (C-space)

Potatedni pozice: s € Cgree

(4]

Cilova pozice: t € Cree

(~]

Cesta: Spojitd kfivka v Cree (pFipadné s daldimi omezenimi)

Ukol: Najit cestu s — t
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