Uloha 3 - Bonusovd tloha:

main.cc:
Stav mapy i pldnovani muzete opét vykreslit do pfipraveného okna.

control.cc:
VIAnkno pro fizeni robotu (frekvence 100ms).
S pomoci vystupu senzoru aktualizujte mapu a detekujte cilovy objekt.

Z modulu exploration ziskejte z pldnfiované cesty aktudini cil. V pfipadé dosazeni
okoli sou€asného cile ho aktualizujte.

Zde si budete nove muset naimplementovat viastni fidici algoritmus. ( SND modull
se snazi vyhybat pfekdzkdm, proto neni vhodny pro tlaceni vaice.)

planner.cc:
Zde muzete vyuzit vas planner z druhé ulohy.

exploration.cc:
| v této Uloze muzete vyuzit vidkno explorace pro pldnovani vzddlengjsich cilu,
nezdvisle na souc¢asném stavu kontroleru (control.cc). Nejspise zde bude vhodné

vytvorit ziednoduseny stavovy automat, tedy prepinat mezi funkcionalitami:
presouvam se a tlacim.

Vytvorte instanci planneru, nactéte vytvorenou mapu a nafouknéte prekdzky v
mapé. Pfi tvorbé nafouknuté mapy je mozné odstranit okoli objektu manipulace a
pldnovat skrz ngj. S pomoci Dijkstry v pldnovaci napldnujte cestu na vami
pozadované pozice.

Vytvorenou cestu predejte modulu control. V modulu confrol bude nutno vytvorit
vhodnou funkci pro aktualizaci/tvorbu nové cesty. Alternativné je mozné preddvat

Ivve

pouze aktudini nejblizsi cil z vytvorfené cesty.

Map grid.cc:
Vhodné upravte a poufZijte funkce pro prdci s mapou.

Neopomente, Ze pozice robota v modulu control je v odliSném soufadnicovém
systému, je tedy zapotrebi implementovat vhodnou transformaci.

SND driver:

Pro fizeni robotu muzete vyuzivat implementaci lokdiniho pldnovace SND.
Pladnovac 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. Ukdzkové pouziti mizete vidét v souboru control.cc.

Uloha 3_0 (simulace):

Pro testovani spravné funk&nosti kddu je pro vas pfipraveno prostfedi v simuldtoru
gazebo obsahuijici valec i poloméru 0.3 m par lab valec.world. Vdlec zde md
snizenou hmotnost, aby s nim bylo moZzné manipulovat.

Mapa je tvofena mrizkou 200x200 a vyobrazuje oblast 10x10 m. Zde muUzete
testovat fizeni pohybu robotu, detekci valce za pomoci laserovych dat a
manipulaci s valcem. Simuldtor pracuje s polohou robotu v globdinim
soufadnicovém systému mapy.
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