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Kezdeti feladatspecifikacid
o Afeladat egy 2D térkép teriletének lefedési szazalékos (LF%) bejarasa egy szimuldlt mobil robottal. A kritériumok:
»  Atérkép csak Ures terileteket, foglalt teriileteket és ismeretlen terileteket tartalmaz egy témbben.
=  Beolvasas fajlbdl (CSV 640 * 640-es felbontas)
= Sajat térkép rajzolasa » GUI
» A mobil robot a teriilet egy LIDAR mas néven lézer szkenner segitségével pasztazza be. A LIDAR 270°%ban tud
érzékelni és a foglalt teriiletek tavolsagat és iranyat szolgaltatja vissza, a robot aktualis pozicidjdhoz (x, y) és
koordinatatengelyhez viszonyitott orientdcidjahoz () mint referencidhoz viszonyitva. A LIDAR érzékelési
teruletének formaja egy 2702-os korcikk mas néven legyezd forma.
https://en.wikipedia.org/wiki/Transformation _matrix#Rotation
https://en.wikipedia.org/wiki/Eigenvalues and_eigenvectors
https://en.wikipedia.org/wiki/Midpoint circle algorithm
https://en.wikipedia.org/wiki/Bresenham%27s_line_algorithm
https://en.wikipedia.org/wiki/Flood fill
http://autocarsim.com/wp/

» Afeladat az lires teriiletek minimum LF%-os bejarasa, csak a térkép altal megengedett Utvonalon.

» A célfiggvény a bejart Ut hossza » ezt kell minimalizalni. A robot egyenes vonalt vonalon mozoghat vagy
egyhelyben foroghat. Mindkett6 Utnak szamit. Az egyenes vonall mozgas értelemszeriien a kezd6 és végpont
eukleidészi tdvolsaga d = \/(xz - x)% + (y, - y1)? és 360° fok elfordulas 90 pixel utat jelent, tehdt 4°
jelent 1 pixelt. A kezd6pont és kezdGorinetacid a GUI-n definialhatd. Bejaras szemléltetve:
http://www.sze.hu/~herno/NGB IN040 1/2016/map/mapTraversal.gif

» Az algoritmus megallasa két feltételhez kdthetd: az egyik, hogy teljesitette a lefedési szazalékot, a masik pedig
az GA, HA1, HA2 belatasa alapjan id6korlat vagy iteraciohoz kotott korlat.

»  Atérkép elemei @ és 1 értékek lehetnek. @ jelenti az Ures, és 1 a foglalt teriiletet. Foglalt teriilet alatt példaul a
fal vagy egyéb tereptargy altal lefedett rész értjuk. Példa térképek itt talalhatdak:

http://www.sze.hu/~herno/NGB IN040 1/2016/map/ Megjegyzés: az eredeti térkép egy valdszinlségi mezd



https://en.wikipedia.org/wiki/Transformation_matrix#Rotation
https://en.wikipedia.org/wiki/Midpoint_circle_algorithm
https://en.wikipedia.org/wiki/Bresenham%27s_line_algorithm
https://en.wikipedia.org/wiki/Flood_fill
http://autocarsim.com/wp/
http://www.sze.hu/~herno/NGB_IN040_1/2016/map/mapTraversal.gif
http://www.sze.hu/~herno/NGB_IN040_1/2016/map/
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Csapatok
»  GUI

=  Feladata: Fjlbdl térkép beolvasasa, térkép rajzolasa egérrel, a tobbi csapat kodja altal kivaltott
kérésekre végrehajtani a kirajzoldst, és az egyéb adatok kijelzése (pl. LF%, a GA vagy HA futdsanak
varhaté befejezése, aktualis dllapota, megtett Ut hossza, iterdciok szama, aktudlis legjobb eredmény
kirajzolasa, stb.)
»  Genetikus algoritmusok (http://rednuht.org/genetic_cars 2/)
=  Feladata: Optimalizalni (minimalizalni) a megtett utat a fittségi tényezé altal befolyasolt reprodukcio,
keresztezés és mutdcio alapjan.
»  Heurisztikus 1
=  Feladata: Heurisztikus vagy metaheurisztikus algoritmusokkal optimalizalni (minimalizalni) a megtett
utat. A H2-es csapat megolddasatdl eltéré megoldast varunk.
»  Heurisztikus 2
»  Feladata: Heurisztikus vagy metaheurisztikus algoritmusokkal optimalizalni (minimalizalni) a megtett
utat. A H1l-es csapat megoldasatdl eltéré megoldast varunk.

Kommunkacio a csapatok kozt:
e A GUI 3 tovabbi csapat szdamara biztositja:
» atérképet formatumban (2D tomb boolean)
pl. bool[,] Map;
» arobot aktualis poziciéjahoz (x, y) és orientacidjahoz (6) tartozé lefedett teriiletet: interfészt biztosit
pl. interface ICoveredArea
» amegtett utat az x, y, 6 lista (ahol x és y integer koordinatak, theta pedig a robot koordinatatengelyhez
viszonyitott orientacidja fokban)
pl. var Route = new List<Tuple<int, int, double>>();
Route.Add(new Tuple<int, int, double>(320, 240, 180.5));
e A3 csapat altal visszaadott értékek
» X, Y, theta, lista (lasd feljebb)
» algoritmus futdsaval kapcsolatos aktualis tudnivaldk string
pl. string MessageToGui;

Egyebek
» C#
»  Verzidkezelés: Git, kommunikacio: facebook
» Csapatbeosztas végleges. Projektvezeté mindenhol van.
» Csapatok / feladatok
»  Feladatspecifikacid, fliggvénylista, adatstrukturdk definidlasa a csapatok koézti kommunikacidhoz, UML,
programozasi konvencidk (valtozénevek, kommentek, angolul, CamelCase), Gantt diagram, stb.


http://rednuht.org/genetic_cars_2/

