
Planificarea traiectoriilor folosind PSO

Zhang et al. (2013) propun PSO pentru planificarea traiectoriilor unui robot.

Întrebări
1. Explicaţi problema de planificare a traiectoriilor roboţilor. De ce este nevoie de optimizare?

Ce metode au fost folosite ı̂n literatură? Descrieţi cel puţin două metode ı̂n afară de PSO şi
explicaţi avantajele şi dezavantajele lor.

2. Implementaţi metoda propusă de Zhang et al. (2013) pentru cazul ı̂n care poziţiile surselor de
pericol sunt cunoscute. Testaţi pe un exemplu sintetic. Comparaţi rezultatele cu cele obţinute
de o altă metodă. Explicaţi avantajele şi dezavantajele metodelor folosite pentru acest caz par-
ticular.
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