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Srovnani

Robotické ruce Mobilni roboty

Vice prostorovy C-prostor (dimenze 5 az 7) 2D nebo 3D prostor

Diskreditace na mfizku obtizna Diskreditace na mfizku jednoducha
Mnohouhelnikovy C-prostor, obtizné ziskatelny Mnohouhelnikovy prostor k dispozici

Informace kde jsi je jednoducha Obtizna znalost kde jsi



Planovani cesty robotické ruky

* Mame model s prekazkami v kartézském prostoru
- Mapovani do konfiguracniho prostoru je obtizné
- Jednoducha otazka kolizi

* Planovani pomoci vzorkl (vzorkové planovani)

- Prohledame C-prostor nahodnymi vzorky

— Vcetné bodd, které se hodi

* Jetfeba rychle zjistit, zda bod v C-prostoru je pripustny



Planovani cesty

* Pokud cesta existuje, najdeme ji v konecném cCase
* MUze to, ale trvat
* Je to efektivni pro vyssi dimenze

* Neni zaruka kvality reseni

— Nemusi to byt nejkratsi cesta

- Pokud je to mozné, je tfeba provést vyhlazeni cesty



Planovani cesty

* Hledani cesty od startu do cile mezi prekazkami
— Mobilni roboty - prima aplikace
— Robotickeé ruce - ve vicerozmérném C-prostoru

* Prenos obrysu prekazek do C-prostoru je velmi obtizny

* V/zorkové planovani

— Zalozeno na nahodném prizkumu C-prostoru

— Staci kontrolovat body v C-prostoru



RRT — Rapidly-exploring Random Tree

Vstup: Start a cil v C-prostoru, délka p
Vystup: Cesta ze startu do cile

Algoritmus:
Vloz start do stromu

Dokud strom nejde napojit na cil
Vloz nahodny bod Mdo C

Vytvor cestu od bodu z cesty, ktery je nejblize k M o délce p (nebo mensi, pokud hrozi kolize s prekazkou)

Pokud cela cesta koliduje s prekazkou - zrus ji

Spocitej cestu ze startu do cile
Zkraceni cesty - zkus primo spojit vSechny body cesty

Kontrola, zda cesta neni v prekazce - diskretizace cesty



PRM — Probabilistic Roadmaps

Vstup: Start a cil v C-prostoru, limita

Vystup: Cesta ze startu do cile

Algoritmus:

Dokud je pocet bod mensi nez limita
Vytvor nahodny bod v C prostoru
Pokud neni v kolizi, propoj jej se vSemi body, kde je to mozné
Hledani cesty
Spoj startovni bod s nejblizSim bodem, ke kterému vede cesta mimo prekazku

Spoje cilovy bod s nejblizsim bodem, ke kterému vede cesta mimo prekazku

Hledej cestu mezi témito dvéma body



Mozny postup prace s robotickou

rukou

* Nastavime si vzorkovani hodnot kloubu

* Pro vsechny kombinace spocitame primou Ulohu a poznacime si do
vzniklého C-prostoru, zde je to pripustna poloha (mimo prekazku,
neni to singularita)

* Hledame-li cestu

— Start zname

- Cil dopocteme pomoci nejblizSiho znamého bodu a diferencialni
kinematiky

- Pak hleddme cestu v C-prostoru



	Snímek 1
	Snímek 2
	Snímek 3
	Snímek 4
	Snímek 5
	Snímek 6
	Snímek 7
	Snímek 8
	Snímek 9

