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Akadalyelkerulés és palyatervezés
e szabalyalapu algoritmus
 modositott szabalyalapu algoritmus
* neuralis-elvid algoritmus
e tapasztalat szerzésen alapulo algoritmus
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* hullam-tovabbterjesztéses algoritmus
 modositott hullam-tovabbterjesztéses
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* GVD-elvd, grafbejarason alapulo algoritmus
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Hullam-tovabbterjesztéses algoritmus
Ha létezik ut, akkor mindig megtalalja




Hullam-tovabbterjesztéses algoritmus (ismeretlen terep)
Mindig megtaldlja, ha létezik ut, de nem garantalt a legrévidebb
ut.




Matlab keretprogram

» Keretprogram inditaskor rakérdez a szabalytabla torlésére (els6
inditasnal mindig Ures)

» Alaptérkép betoltése (32d.png)
* Piros (255,0,0) cella: Robot
» Z6ld (0,255,0) cella: Cél
* Fehér celldk (255,255,255): Gires mez6
* Fekete cellak (0,0,0): akadaly

* A keretprogram atalakitja ezt a képet (tombot) egy 2D tombbé,
melyben a kovetkezb értékek szerepelnek:
emptyVal=0;
finishval=-1;
robotVal=-2;
obstacleVal=-3;
Hullamfront celldk = pozitiv értéki cellak



Matlab keretprogram

newWavefrontCells=1;

while(newWavefrontCells>0

%Addig fut a ciklus, amig van olyan Ures cella, ahova a hullam eljuthat

%Hogyan lehet megoldani, hogy akkor is lealljon a terjesztés, ha a hullam eléri a robotot?

newWavefrontCells=0;
cloneMap=map;

% 1. feladat
% Hullamfrontok terjesztése
% - Minden egyes ciklusban egyetlen uj hulldmfrontot kell lekezelni
% - Olyan ures cellakat kell keresni, melynek szomszédja hullamfront
% cella.
% - Fliggoleges, vizszintes iranyban +2, atlos iranyba +3 értékkel
% noveljik a hullamfront értékét az vizsgalt tres cellakba. Torekedni
% kell a minimalis koltségl lépésre.
% - Le kell lezelni az elsd 1épést, ahol a cél (-1 tartalmu) cellat
% kell korbevenni hullamfronttal

% - Figyelni kell a hullamfrontba bevont celldk értékének novelésére(newWavefrontCells)!



Matlab keretprogram

* Hullamfont terjesztés utan megvizsgalja a keretprogram, hogy a
Robot kornyezetében (8 cella) van e hullamfront.

* Ha igen, akkor van ut
* Johet a legrévidebb Ut megkeresése ©



Matlab keretprogram

* Hullamfont terjesztés utan megvizsgalja a keretprogram, hogy a
Robot kornyezetében (8 cella) van e hullamfront.

* Ha igen, akkor van ut
* Johet a legrévidebb Ut megkeresése ©



Matlab keretprogram

if (pathavailable)
globalMax=max(map(:));
if localMax>0
pathcomplete=0;
robotPos(1)=startPos(1);
robotPos(2)=startPos(2);
while(~pathcomplete)

% 2. feladat
% Legrovidebb ut keresése
% A robot (robotPos) aktualis kornyezetét meg kell vizsgalni (8
% szomszédos cella) és a legkisebb hullamfront értékdt kell valasztani (minWave)
% Magat a |épést és utvonal rajzolast a keretprogram elvégzi!

%%% IDE TESSEK iRNI
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* Ha a hulldamfront eléri a robotot: Van ut

* A robot a kornyezetében (8 szomszédos cella) megkeresi a legkisebb
hullamfront cellat, és oda lép

» \Véges sok |épés utan a legrovidebb Uton (mert az atlds irdnyt is
figyelembe vettlk, és ismert terepen vagyunk) eléri a célt
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