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Navigacia
" dosiahnutie cielovej pozicie
" pldnovanie cesty
" znama aktualna a cielova pozicia, mapa
" reagovanie/vyhybanie sa — senzoricky vnem
" neurcitost
* konzistencia skutoCnej polohy a odhadu
" neuplnost/nekorektnost mapy
" plan
" Uprava/zmena
" integrované planovanie

" kompletnost' planovace] metody
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Konfiguracny priestor

I H " priestor
2 * fyzicky — 3D
' H‘ » konfiguraény — kD
== - * planovanie pohybu
" nekolizna trajektoria v KS

" robot je bod (KS) / objekt
(PS)
* mobilny robot - zjednodugenia
= zanedbanie rotacie
" nahrada bodom
" dilatacia prekazok
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Z.akladne pristupy k planovaniu cesty

" planovanie bezpecnej trajektorie
* prehladavanie grafu

" (tvorba grafu)
* hladanie cesty v grafe

" pohyb v priestore
" priamy pohyb na ciel
* obchadzanie prekazok

sposob
planovania
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Prehl'adavanie grafu

= cesta medzi dvomi vrcholmi
" optimalizacne kriterium

" prehladavacie algoritmy s -
+ |

IA*

* Anytime Replanning A*

* D*, D* Lite
* Anytime D*

= do hibky, do Sirky
3 4
E |

" Dijkstrov algoritmus
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KonsStrukcia grafu — graf viditeI'nosti
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Konstrukcia gratu — Voronoiov diagram
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Konstrukcia grafu — presna dekompozicia

]
goal
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Konstrukcia grafu — approx. dekompozicia

start

e goal
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Randomizovana konsStrukcia grafu — RRT

Rapidly exploring Random Trees
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Hl'adanie cesty v priestore

" difference logic
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Vyhybanie sa prekazkam
" pohyb k cielu

" PO urcenej trajektorii

" priamy

" + senzoricka informéacia o prekazke

" metody
* BUG algoritmy = najjednoduchsia moznost,
1987

" iInSpiracia hmyzom

" aktualny senzoricky vnem

* kontaktny senzor, zero-range detekcia

" dva typy pohybu
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Bug algoritmus
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Tangencialny Bug algoritmus

" senzor s urcitym dosahom
" detekcia suvislého Useku prekazky

" dva typy pohybu
* pohyb k cielu
* zladna prekazka
* heuristické priblizovanie k cielu
" obchadzanie prekazky
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Tangencialny Bug — dosah

Gstart

obmedzeny dosah {

0@
N G nekonecny dosah

o
d3
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