
Planificarea traiectoriilor roboţilor mobili

Asl et al. (2014) propun metoda ARO pentru optimizarea traiectoriilor unor roboţi mobili.

Întrebări
1. Explicaţi problema de optimizare. De ce este nevoie de optimizarea traiectoriilor ı̂n acest caz?

Ce metode au mai fost folosite? Prezentaţi cel puţin două metode ı̂n afară de ARO. Ce rezultate
au fost obţinute? Care sunt avantajele şi dezavantajele metodelor?

2. Explicaţi metoda ARO. Implementaţi şi testaţi metoda pe un exerciţiu de laborator. Comparaţi
rezultatele cu cele obţinute de o altă metodă cunoscută.
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