Uloha 3_0:

main.cc:
Stav mapy i pldnovani mizete opét vykreslit do pripraveného okna. Nahrajte mapu
ze souboru simplelab. txt pro pldnovani na prostoru laboratore.

planner.cc:
Zde vyuzijte vas planner z druhé ulohy.

exploration.cc:

Vytvorte instanci planneru, nactéte nahranou mapu a nafouknéte prekdzky v
mapé. S pomoci Dijkstry v pldnovacli naplanujte cestu z pozice robotu [20,120]
do pozice cile [70,20].

Vytvorenou cestu predejte modulu control. V modulu confrol bude nutno vytvorit
vhodnou funkci pro aktualizaci/tvorbu nové cesty. Alternativné je mozné predavat
pouze aktudini nejblizsi cil z vytvorfené cesty.

control.cc:

VI&Gnkno pro fizeni robotu (frekvence 100ms).

Z modulu exploration ziskejte z pldnované cesty aktudini cil a prfedejte ho modulu
SND. V prfipadé dosazeni okoli soucasného cile ho aktualizujte.

Map grid.cc:

Vhodné upravte a pouzijte funkce pro prdci s mapou. Mapa je tvorena mrizkou
140x140 a vyobrazuje oblast 7x7 m. Upravte velikost jedné bunkK tak aby
odpovidala redinym rozmérum, stejné tak pozadavek na nafouknuti mapy.

Neopomente, Ze pozice robota v modulu control je v odlisSném soufadnicovém
systému, je tedy zapotfebi implementovat vhodnou transformaci.
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SND driver:

Pro fizeni robotu budete vyuzivat implementaci lokdiniho pldnovace SND.
Pldnovac automaticky fidi pohyby robotu na zdkladé laserovych dat a
poZadované cilové polohy. Nahrazuje tedy reaktivni fizeni robotu, které jste
Implementovali v prvni Uloze. Vstupem pldnovace bude nejblizsi bod na vami
napldnované cesté. Ukazkové pouziti mdzete vidét v souboru control.cc.



Uloha 3_0 (simulace):

Pro testovani spravné funk&nosti kddu je pro vas v souboru par lab3.txt
fipravena mapa s miizkou obsazenosti pro svet par_lab3 v gazebo simuldtoru.
apa je tvorena mrizkou 200x200 a vyobrazuje oblast 10x10 m. Zde muzete
testovat fizeni pohybu robotu po vami pldnovanych trasdch. Simuldtor pracuje s
polohou robotu v globdinim soufadnicovém systemu mapy.
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