Planovani cesty 2




Reprezentace prostoru

Polygonalni MFizkove



Pfrevod mapy objektu na graf

* Graf - mnozina vrcholl a hran
» ZvétsSit prekazky o polomér robota
* Nyni propojit start, cil a vSechny vrcholy, kde je cesta legalni

* Odstranime prekazky a hledame nejkratsi cestu po zbylém
grafu



Dijkstruv algoritmus

* Pro jakykoliv uzel n nalezne nejkratsi cestu ze startu - g(n)
° Vstup:

— Graf

- Vzdalenosti na grafu

— Start

- Cil
* Vlystup

— Cesta ze startu do cile



Dijksruv algoritmus

* Nastav vSechny uzly jako nenavstivené
* Nastav pro start g(S)=0

* Dokud existuji nenavstivené uzly:

- Vezmi nenavstiveny uzel s nejmensi g(n)
— Nastav n jako navstiveny
— Pro vSechny r sousedy n

* g(r)=min[g(r), g(n)+d(n,m)]



Dijkstruv algoritmus

* Pokud si pamatujeme u kazdého uzlu, ze kterého uzlu jsme
prisli nejkratsi cestou je na konci jednoduché zobrazeni cesty



A\ A4

Planovani na mrizce

* Prfevod mrizky na graf
- VSechny volné mrizky bereme jako vrchol

- Ke vS§em volnym sousednim bunkam udélame hranu

* Sousedstvi ,,vedle“ - délka hrany 1

* Sousedstvi ,,pres vrchol“ - délka hrany 1,4



A™ algoritmus

* Pro vsechny uzly n nastavime funkci h(n) - jak je uzel vzdalen
od cile. Pfi nastavovani ignorujeme prekazky.

* Vstup: graf, start, cil, hodnoty h(n) v bodech

* Vlystup: cesta od startu do cile



A™ algoritmus

* Oznac vsechny uzly jako nenavstivené

* Osnac Start jako navstiveny, nastav funkci g(S)=0, dale funkci
f(S)=h(S)+g(S)

* Dokud existuji nenavstivené uzly:

e/

- 0Oznac jej za navstiveny
— Pro vsechny jeho sousedy r:

* g(r)=min(g(r), g(n)+d(n,r)
* f(r)=g(r)+h(r)



Planovani pohybu robotu v praxi

* Rozdéleni:

— Holonomni - mohou se vydat kdykoliv kterymkoliv smeérem (dron)

- Neholonomni

* Tank - umi se otocit na misté

* Auto - je tfeba pocitat s trajektorii pro zatoceni



Diferencialni robot (tank)

* Pouze pro vnitfni pouziti
° Pro
- Pouze dvé ovladana kola
— Neni treba specialni ridici algoritmus
* Proti
- NemdUze jet primo do strany, musi se otocit

- Je nutné pasivni kolecko s moznosti vlivu na pohyb



Neholonomicky robot

» Zavisi na orientaci (predek, zadek)

* Pohyb je mozné slozit z nékolika zakladnich (vpred, vzad,
vlevo, vpravo)

* C-prostor je nutné rozsirit o orientaci (x,y,0)

* Ackermannovo fizeni - pro venkovni roboty




Ackermanovo rizeni

* Pro venkovni roboty

* Pro:

- Dvé ovladana kola
- Jeden fidici vstup
- Zadny smyk
* Proti:
- Nelze tocCit pod velkym Uhlem
- Nelze se otodit na misté

- Ne-holonomické



Dékuji za pozornost
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