MUzZe byt nutné nainstalovat ndsledujici knihovny:
libsigc++-2.0-dev
libgtkmm-3.0-dev

Ramcovy postup reseni:

planner.cc:

Nacteni mapy

Ve funkci setMap () si uloZzte mapu a pfipadné rovnou zavolejte nafouknuti
prekdzek funkci inflateMap (). Tu naimplementujte podle pfedndsky. Uvazujte
velikost bunky 2cm a robot, jehoz prdmeér je 18cm. Pro ulozeni mapy si mlzete
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vytvofit viastni struktury zahrnujici napfiklad znaceni uzld mapy ¢i graf sousednosti.

Dijkstra
Ve funkci dijkstra() implementujte Dijkstrav algoritmus pro nejkratdi cestu v grafu s

pouzitim prioritni fronty STL. MUzete upravit ndvratovou hodnotu i parametry, nebo
vysledky uklddat do viastni tfidni proménné.

Planovdani cesty

Z funkce plan () zavolejte Dijkstrdv algoritmus a naleznéte nejkratsi cestu mezi
ohodnocenymi uzly grafu. Ddle zavolejte funkci smooth path () pro vyhlazeni
frasy. Ve funkci smooth path () postupujte podle pfednddek, mizete vyuzit funkci
bresenham (), kterd ovéfi viditelnost mezi dveéma body. Pro vykresleni mapy si
upravte ndvratovou hodnotu na nalezenou cestu.

main.cc:

Vykresleni cesty

Z funkce planning () zavolejte po inicializaci mapy vami implementované funkce
pldnovace setMap () aplan (). Vyslednou trasu mlzete vykreslit s pomoci
vzorovych funkci "drawxx".



https://www.geeksforgeeks.org/implement-min-heap-using-stl/

	Rámcový postup řešení:

