1 Planovani

Pti pohybu robota predmétem odhaluje proximitni ¢idlo pouze 1 krok doptedu,
coz omezuje planovani. Implementace aplikuje planovaci algoritmus A*.

1.1 Reprezentace

Trojice kloubovych soutadnic kloubu G,F,E v krocich predstavuje stav. Cely
stavovy prostor obsahuje 10° bodt, kam miZze robot pfedmét dopravit. Po-
kud povolime zménu pravé v jednom kloubu, lze pohyby vygenerovat az
26 nasledniku. Body oznacené proximitnim ¢idlem jako nepruchodné jsou
pridany do seznamu zakazanych bodu Z. Navstivené body jsou ulozeny do
seznamu close C'. Pokud neni naslednik v seznamu Z bodu ani C, pak je
ulozen do seznamu open O.

1.2 Ohodnocovaci funkce

Pokud se lze dostat do cile, pak cesta vede pres bod m € O. Ohodnocovaci
funkee je slozena z odhadu vzdélenosti g(m), z aktudlni pozice do m a odhadu
vzdalenosti h(m), z m do cile. Vyslednd ohodnocovaci funkce f(m) je

A

f(m) = g(m) + g(m) (1)
Odhady jsou euklidovské vzdalenosti mezi ptislusnymi body. F(m) je vady

dolnim odhadem skuteéné vzdélenosti. f(m) je nezdporné.

1.3 Algoritmus
1. Aktuélni bod je zarfazen do C. Pokud je to cil, pak algoritmus kondi.

2. Vygeneruji se néslednici a zatadi se do Z, C'; O. Pokud je naslednik
v C' ¢i Z, neni pridan do O.

3. Z O je vybran bod m s minimalni hodnotou f (m). Pokud je O prézdny,
pak algoritmus konéi.

4. Naplanuje a provede se cesta do m standardnim A* z [1] se stavovym
prostorem m U C'. Bod m se odstrani z O

5. Pokracovani bodem 1.
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