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+. Planovani pohybu objektu ve 3D prostoru
Pravdepodobnostni algoritmy

Aplikace planovacich algoritmu

Planovani pohybu ma vyuziti v mnoha odvétvich. Jednim
pouzitim je planovani pohybu robotického ramene. Ukolem
ramene je presun/manipulace objektu, pricemz se rameno
musi vyhnout prekazkam. Dalsi aplikaci mUze byt postup
sestaveni vyrobku z nékolika mechanickych soucastek.
Zpusob sestaveni vyrobku je vyznamna cast vyroby. Navic se
timto zpusobem daji odhalit nedostatky v navrhu jesté pred
samotnou vyrobou. Nezanedbatelnou aplikaci planovacich
algoritmu je biologie, zejména pak skladani a dokovani
proteint. Vysledna struktura ma velky vliv na funkci proteinu.
Pochopeni téchto funkci prispiva napf. k vyvoji novych léku.

Pravdepodobnostni algoritmy

Obrazek 1. Robotické rameno [1], "stick" reprezentace pro-
teinu [2], hlavolam jezek v kleci, CAD model motoru [3]

Pravdépodobnostni algoritmy patfi do kategorie algoritmu
pro planovani pohybu, které pracuji na principu nahodného
vzorkovani prostoru. Vzorkovani je pritom fizeno, napt.
generovanim vice vzorku (konfiguraci) ve ¢lenitéjsi oblasti
prostoru. Vzorky jsou nasledné propojeny, ¢imz je vytvoren
graf, ktery zachycuje prostfedi v diskrétni formé. Nad timto
grafem lze lehce hledat konkrétni cestu, neboli naplanovat
pohyb télesa z pocatecni do cilové pozice.
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Obrazek 2. Zakladni schéma pravdépodobnostnich

algoritmu. Cyklické generovani vzorkt dokud neni pfipojena
cilova konfigurace a nakonec nalezena konkrétni cesta.

Ukazka programu
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Jeden ze zakladnich algoritmt, Rapidly-exploring Random
Trees, pracuje nasledovné. Na pocatku je vytvoren strom
s kofenovym uzlem v pocatecni konfiguraci. Algoritmus itera-
tivné pridava uzly do stromu. V kazdé iteraci je vygenerovana
nahodna konfigurace a algoritmus se ji pokusi propojit s
jinou nejblizsi konfiguraci. Pokud lze konfigurace propojit
bezkolizni cestou, je spolu s hranou uloZzena. Pfipojenim
cilové konfigurace je algoritmus ukoncen.
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Obrazek 3. Ukazka prubezné prace algoritmu. Postupné
rozSifovani stromu generovanim novych konfiguraci.
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Obrazek 4. Na levém obrazku je nastaveni scény bludisté (prekazky, pocatecni a cilova pozice). Prostfedni obrazek obsahuje
nalezenou cestu spolu s grafem prostredi hlavolamu ,jezek v kleci”. Vpravo je animace nalezené cesty ulohy ,past na brouka”.
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