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Die Ldsungen kdnnen bis 16.01.2017, 18:00 Uhr in den Postkasten im AVZ Il eingeworfen werden (vom
Haupteingang im kleinen Raum auf der linken Seite). Bei jeder Aufgabe sind 4 Punkte erzielbar. Abgabe in

festen Gruppen von 2 Personen ist erlaubt.

30 Kiritische Platzierungen |

Bei der Bahnplanung von Robotern mit Translations- und Rotationsbewegungen haben
wir in der Vorlesung 3 Typen von kritischen Platzierungen kennen gelernt. Geben Sie in
Abbildung [1] je 2 Beispiele fiir jeden Typ an.

31 Kiritische Platzierungen Il

Sei n die Anzahl der Hindernisecken und m die Anzahl der Roboterecken. Beweisen Sie,
dass es O(m?n?) kritische Platzierungen gibt mit einem Kontaktpaar vom Typ III und
einem Kontaktpaar vom Typ I oder II.

32 Beschrankung Kontaktpaare

Betrachten Sie Abbildung

1. Welcher der Kontakte O, Oy und O3 beschrinkt welchen?
2. Wie erkennt der Algorithmus in Fall (i) bzw. (ii), dafl der Roboter C'P; schneidet?



Abbildung 1: Abbildung zum Einzeichnen kritischer Platzierungen

(i)

Abbildung 2: Abbildung Beschréinkung Kontaktpaare
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