
1 Plánováńı

Při pohybu robota předmětem odhaluje proximitńı čidlo pouze 1 krok dopředu,
což omezuje plánováńı. Implementace aplikuje plánovaćı algoritmus A∗.

1.1 Reprezentace

Trojice kloubových souřadnic kloub̊u G,F,E v kroćıch představuje stav. Celý
stavový prostor obsahuje 106 bod̊u, kam může robot předmět dopravit. Po-
kud povoĺıme změnu právě v jednom kloubu, lze pohyby vygenerovat až
26 následńık̊u. Body označené proximitńım čidlem jako nepr̊uchodné jsou
přidány do seznamu zakázaných bod̊u Z. Navšt́ıvené body jsou uloženy do
seznamu close C. Pokud neńı následńık v seznamu Z bod̊u ani C, pak je
uložen do seznamu open O.

1.2 Ohodnocovaćı funkce

Pokud se lze dostat do ćıle, pak cesta vede přes bod m ∈ O. Ohodnocovaćı
funkce je složena z odhadu vzdálenosti ĝ(m), z aktuálńı pozice do m a odhadu
vzdálenosti ĥ(m), z m do ćıle. Výsledná ohodnocovaćı funkce f̂(m) je

f̂(m) = ĝ(m) + ĝ(m) (1)

Odhady jsou euklidovské vzdálenosti mezi př́ıslušnými body. f̂(m) je vždy
dolńım odhadem skutečné vzdálenosti. f̂(m) je nezáporná.

1.3 Algoritmus

1. Aktuálńı bod je zařazen do C. Pokud je to ćıl, pak algoritmus konč́ı.

2. Vygeneruj́ı se následńıci a zařad́ı se do Z, C, O. Pokud je následńık
v C či Z, neńı přidán do O.

3. Z O je vybrán bod m s minimálńı hodnotou f̂(m). Pokud je O prázdný,
pak algoritmus konč́ı.

4. Naplánuje a provede se cesta do m standardńım A∗ z [1] se stavovým
prostorem m ∪ C. Bod m se odstrańı z O

5. Pokračováńı bodem 1.
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