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Multi-robotické planovani cest
* Mobilni roboty - vsechny stejné,

oo

rozlisitelné
° pocatecni pozice, ciloveé pozice
> vyhnout se kolizim a prekazkam
e Prostredi - neorientovany graf
> Vrcholy — pozice
> Hrany — moznost pohybu na prilehlou pozici
e MRPP formalné:
> Ctverice I = (G, R, Sp0, Sg*), kde:
G=(V,E) je neorientovany graf,
R=A{ry,ry,...,r,} kde u<|V| je mnozina robotu,
Sk%: R —V prosta funkce urcujici poéateéni rozlozeni robotl a
Sg*:R >V je prosta funkce urcujici cilové rozlozeni robotu.
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Pravidla a priklad

* Pravidla
> pohyb vzdy do volného sousedniho vrcholu
o zadné dva roboty do stejného vrcholu soucasné

° rl = (G) R/ SRO) SR+)

Sg?

Reseni problému planovani cest,
kde R={1,2,3}

1...[vy, Vy, Vg, Vg, Vg, Vg, Vg ]

délka ‘I"'eéeni:7 2 e [V2! V21 V]_! V4! V7! V8! V8]
3. [Vg Vg, Vg, V,, vy, V,, VL]

Casovykrok: 1 2 3 4 5 6 7
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Kédovani MRPP jako IP

* Rozhodujeme zda existuje plan delky k

> kédujeme rozlozeni robotu v krocich 1,2,...,k
o krok I ... SR°

o krok k ... Sg*
* Celociselné proménne modelujici krok i

> A,'€{0,1,2,..., U}
A= j kdyz je robot r; ve v v kroku i nebo
A, =0 je v prazdny v kroku i

> T,) €{0,1,2,...,2deg(v)}

0 <T, < deg(v) kdyz robot opousti v do
(T,)-tého souseda

deg(v)< T, < 2deg(v) kdyz robot vstupuje do v z
((T,)-deg(v))-tého souseda

T,'= 0 kdyz ve v nenastava zadna akce
» Navic podminky pro navaznost kroku
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Kédovani MRPP jako SAT

* Celociselne promenné (konecna domena)

° nahradit bitovymi vektory
> napriklad pro A,'<{0,1,2,..., U}

zavedeme |_Iog2(p+ I )_| vyrokovych proménnych
prebytecne stavy zakazeme

- = kompaktni reprezentace

SATPLAN SASE INVERSE

|[R| 4-spojena kodovani kodovani kodovani
miizka 8x8 | O

|Proménné|| |Klauzule| ||Proménné|| |[Klauzule| | [Proménné| | |Klauzule|
4 8 5.864 55.330 11.386 53.143 5.400 38.800
8 8 10.022 165.660 19.097 105.724 5.920 48.224
12 8 14.471 356.410 26.857 168.875 5.920 46.176
16 10 30.157 1.169.198 51.662 372.140 8.122 76.192
24 10 43451 2.473.813 73.101 588.886 8.122 71.072
32 14 99.398 8530312 | 157.083 1.385.010 12.396 137.120

- = tézka na vyreseni = SAT Competition 2013

5 / SAT Competition a multiroboty Pavel Surynek, 2013



