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1. Planovanie cesty pre

skupinu robotov

RozSirenie problému Puzzle 15 na
lubovolny graf s moznostou
paralelnych pohybov robotov.
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Ciel': premiestnit roboty z
pociatoCnych do cielovych pozicii
na ¢o najmensi pocet krokov.

Autor: Ivan Polko

2. Existujuci algoritmus BIBOX

Specializovany na 2-suvislé grafy s
malym poctom neobsadenych uzlov
(stacia dva).
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Zalozeny na dekompozicii grafu na
cyklus (C,) a ucha (H,, H,).

Hladaniu vhodnej dekompozicie sa
doteraz v literature nikto nevenoval.

Optimalizacia planovania cesty pre skupinu robotov
Veduci prace: prof. RNDr. Jifi Pospichal, DrSc.

3. Prinos prace

Navrhnuty sp6sob hladania
dekompozicie, s ktorou BIBOX
dosiahne ¢o najkratSie rieSenie.

Hladanie prebieha algoritmom

Monte-Carlo prehladavania

stromu s dvoma heuristikami:

- heuristika kratkeho
pociatoného cyklu

- heuristika minimalneho poctu
kolizii

Vysledky:

- v porovnani s dekompoziciou
pouZzitou pri publikovanych
pokusoch, dokaze lepsia
dekompozicia skratit rieSenie aj
0 50%

- vyrazne rychlejsi a lepSi sposob
v porovnani s nahodnym
prehladdvanim



