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Formulace plánovaćıho problému (light)

Motivace

Přeprava ǩŕıdel Airbusu.

Navigačńı systémy.

Výrobńı roboty.

Plně autonomńı ř́ızeńı mobilńıho robota.
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Formulace plánovaćıho problému (light)
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Reprezentace prosťred́ı a robota

Typy prosťred́ı:

diskrétńı
spojité

Typy robota:

bodový
kruhový
konvexńı
obecný

Pohyb robota:

posun
posun s otáčeńım
neholonomńı (nap̌r. aut́ıčko)
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Typy plánovaćıch algoritmů
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Nejkraťśı cesta
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Typy plánovaćıch algoritmů

Podle p̌resnosti:

p̌resné
aproximačńı
nep̌resné

Podle úplnosti:

úplné
neúplné
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Vstup:

mapa prosťred́ı
výchoźı pozice robota
ćılová pozice robota (resp. ćılové pozice)

Výstup:

plán cesty, existuje-li
tvrzeńı o neexistenci v p̌ŕıpadě opačném
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Dijkstr̊uv algoritmus

Inicializace:

C := ∅
O := {start}
d(start) := 0
prev(v) := undefined ∀v ∈ V

Běh:
while O 6= ∅:

u := argminv∈O d(v)
if u = ćıl: A je to!
O := O \ {u}
C := C ∪ {u}
update v ′ ∀v ′ ∈ V : (v , v ′) ∈ E , v ′ /∈ C

Zklamáńı:

Cesta neexistuje.
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Inicializace:

C := ∅
O := {start}
d(start) := 0
prev(v) := undefined ∀v ∈ V

Běh:
while O 6= ∅:

u := argminv∈O f (v) f (v) = d(v) + h(v)
if u = ćıl: A je to!
O := O \ {u}
C := C ∪ {u}
update v ′ ∀v ′ ∈ V : (v , v ′) ∈ E , v ′ /∈ C
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Voronoi diagramy

stromy → ř́ıd́ıćı body

oblast ↔ ř́ıd́ıćı bod

hranice oblast́ı – Voronoi hrany

pohyb po hraně ⇒ maximálńı vzdálenost k nejbližš́ım
p̌rekážkám

pr̊uchodnost hrany = vzdálenost ř́ıd́ıćıch bodů

A

C

E

(b)
A

C

D

E

(c)(a)

B

D
E

C

BD B

A
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Svět: W = R2 (nebo R3)

Překážky: O ⊂ W
Robot: A
Konfigurace q popisuj́ıćı polohu A ve W

Stupeň volnosti: Počet parametr̊u nutných k popsáńı q

Prostor konfiguraćı:

C . . . prostor konfiguraćı
C = Cfree ∪ Cobst
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Plán v prostoru konfiguraćı

Počátečńı pozice: s ∈ Cfree
Ćılová pozice: t ∈ Cfree

Cesta: Spojitá ǩrivka v Cfree (p̌ŕıpadně s daľśımi omezeńımi)

Úkol: Naj́ıt cestu s → t
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