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Feladatleiras

crer

részének megismerése.

plotsegment

A plotsegment Szakaszok megrajzolasahoz sziikséges pontok eldallitasara szolgal.
Kimenete X és Y koordinatdk vektorai.

function [Xs, Ys] = plotsegment (X1, Y1, X2, Y2, N)

%[0, 1/N, 2/N, ..., 1] vektor:
r = 0:1/N:1;

$X vektor:
Xs=X1+r* (X2-X1);

%Y vektor:
Ys=Y1l+r* (Y2-Y1);

% plot (Xs, Ys, '.b');
% axis equal;
end

Paraméterei
(X1, Y1):azegyenes kezddpontja
(X2, Y2):az egyenes végpontja
N: kirajzolt pontok szdma — 1
Visszateérési értéke
A szakaszt alkotdé N+1 darab pont.

A fiiggvény a kezd6- és végpont kozotti vizszintes és fliggbleges tavolsagot 0sztja N+1
részre, majd két hanyadost hozzaadja a kezdépont megfeleld koordinataihoz /0, 1, ..., NJ-szer.
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1. abra: plotsegment(1,1,6,8,10) eredménye. (Az egyenes 11 pontbdl dll.)

drawarc

A drawarc iv rajzolashoz sziikséges pontokat allitja el6. Kimenete X és Y koordinatdk
vektora.

function [Xs, Ys] = drawarc(X1l, Y1, r, AngleDeg, OrientDeg, Components)
v=(OrientDeg-AngleDeg/2) :AngleDeg/ (Components-1) : (OrientDeg+AngleDeg/2) ;
Xs=X1l+r*cosd(v) ;

Ys=Yl+r*sind (v) ;

% plot(Xs, Ys, ' .b");

% axis equal;

end

Paraméterei
(X1, Y1):azivkozéppontja
r:az iv sugara
AngleDeg: az iv nagysaga fokban
OrientDeg: az iv orientacidja a vizszintes tengelyhez képest
Components: a kirajzolt pontok szdma
Visszatérési értéke
A paraméterként kapott ivet alkot6 Components darab pont.

A miikoédése hasonlit a plotsegment filiggvényhez, csak itt nem a tavolsagokat 0sztjuk
egyenld részekre, hanem az ivhez tartozé szoget.
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2. abra: Egy iv pontjai
A 2. abra pontjainak kiszamitasa:
x =1-cos(0)
y =1 -sin(0)

O ¢értéke AngleDeg/Components egész szamu tobbszordse. Az igy kapott ivet még el kell
forgatni OrientDeggel és AngleDeg/2-Vel.
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3. abra: drawarc(1,1,1,45,45,11) eredménye




map1l.csv

A mapl.csv arobot altal kikeriilendd falakat tartalmazza soronként.

X2, Y?2) szakasz reprezental.

Minden falat egy (X1, Y1,

X1 Y1 X2 Y2
1.0 -1.0 -1.0 2.0
3 |-1.0 2.0 2.0 2.0
< |20 2.0 2.0 -1.0
2.0 -1.0 -1.0 1.0
0.3 0.3 0.3 0.7
s |03 0.7 0.7 0.7
8 o7 0.7 0.7 0.3
0.7 0.3 0.3 0.3

1. tablazat: mapl.csv sorai

make2dscene

A make2dscene fliiggvény a csv fajlban tarolt vonalak pontjait allitja el6 a plotsegment
fliggvény segitségével. A fliggvény soronként jarja be a csv fajlt, és minden sor eredményét
hozzaflizi a kimeneti vektorokhoz.

2 ..............................

1.5

4. abra: make2dscene('mapl.csv') eredménye

Kod
function
Xs=[1;
Ys=[];
M=csvread (filename) ;
for i=l:size(M, 1),

[Xn, Yn]=plotsegment (M (i,

Xs=cat (2, Xs, Xn);
Ys=cat (2, Ys, ¥Yn);

[Xs, Ys] = make2dscene (filename)

end

plot (Xs, Ys, ' .b'");



axis equal;
end

drawRobot

A drawRobot fliggvény a robot szenzorainak megrajzolasara szolgal.

function [Xs, Ys] = drawRobot (XP, YP, Orient, SensorOrients, SensorAngle,
SensorRange)

Xs=[1];

Ys=[1];

for i=1l:length (SensorOrients),

[Xn, Yn]=drawarc (XP, YP, SensorRange, SensorAngle,
Orient+SensorOrients (i), 10);

Xs=cat (2, Xs, Xn);

Ys=cat (2, Ys, Y¥Yn);
end

plot (Xs, Ys, ' .b');
axis equal;
end

Paraméterei
(XP, YP): a robot kbzéppontja
Orient: arobot orientacidja
SensorOrients: egy vektor, ami a roboton 1évd szenzorok orientacioit tartalmazza
SensorAngle: arobot szenzorainak nagysaga fokban
SensorRange: a szenzorok ,,1atotavolsaga”
Visszatérési értéke
A robot szenzorainak kirajzolasahoz sziikséges pontok vektora.

A SensorOrients hosszanak megfeleld darabszamu ivet rajzol (XP, YP) kozépponttal,
SensorRange sugarral, €s a robothoz képest SensorOrients orientacidkkal.
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5. abra: drawRobot(0, 0, 90, [-90, 0, 90], 30, 1) futtatdsanak eredménye



lineSegmentlintersect

A lineSegmentIntersect fliggvény két vonalhalmaz metszéspontjainak kiszamitasara
szolgal.

out = lineSegmentIntersect (XY1,XY2)

Paraméterel

Két vonalhalmaz. Egy vonalhalmazt egy Nx4-es matrixként kell megadni, minden sornak egy
(X1, Y1, X2, Y2) vonalat kell tartalmaznia. A kimenete egy struktura, amely megadja, hogy az
elsé vonalhalmazbol melyik vonalhalmaz metszi a masodik vonalhalmaz melyik elemét és hol.

Intersection Points
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6. dbra: plotsegment

Kimenet:

out.intAdjacencyMatrix
Ha az i-edik soraban és a j-edik oszlopaban 1-es van, az azt jelenti, hogy az els6 halmaz i-edik
eleme metszi a masodik halmaz j-edik elemét.

A 7. abra alapjan elmondhatd, hogy az elsé halmaz els¢ eleme metszi a masodik halmaz els6
és masodik vonalat, az els6 halmaz masodik eleme szintén metszi a masodik halmaz mindkét
szakaszat. Az els6 halmaz harmadik szakasza nem metsz semmit.

cut.intidjacencyMatrix

1 2

7. abra: intAdjacencyMatrix



out.intMatrixX és out.intMatrixY

A metszéspontok abszolat koordinatait tartalmazzak. Ha a szomszédsagi matrixban az i-edik
sorban és a j-edik oszlopban 1-es van, és ugyanezen a helyen az intMatrixX-ben talalhat6 érték
X, az intMatrixY-matrixban pedig y, akkor az azt jelenti, hogy az elsé halmaz i-edik szakasza a
masodik halmaz j-edik elemét az (X, y) pontban metszi.

| out.intMatric{ | out.intMatrixy
out.intMatrixy out.inthatrixy
1 2 3 1 2
1 2 ~11
2 2 2
3 0 =3
4 Il a

8. abra: intMatrixX és intMatrixY

out.intNormalizedDistancelTo2

Az i-edik sorban és a j-edik oszlopban 1év6 szam megadja, hogy az els6é halmaz i-edik szakaszat
hol metszi a masodik halmaz j-edik eleme. Ezek az értékek az elsé halmazban 1év6 szakaszok
hosszaira nézve normalizéltak.

out.intNormalizedDistance2Tol

Az i-edik sorban és a j-edik oszlopban 1évé szam megadja, hogy a masodik halmaz j-edik
szakaszat hol metszi az els6 halmaz i-edik eleme. Ezek az értékek a masodik halmazban 1évd
szakaszok hosszaira nézve normalizaltak.

out.intMormalizedDistancel Tod out.intMormalizedDistance?
1 2 3 1 2
1 0.2500 0.5000 ~ 101 0.1000 0.1000
2 0.2500 0.5000 2 0.5000 0.5000
3 0.2500 0.5000 =3 1.1000 1.1000
A f A

9. abra: intNormalizedDistancel To?2 és intNormalizedDistance2Tol

parAdjacencyMatrix

Ha az i-edik soraban és a j-edik oszlopaban egyes van, akkor az elsé halmaz i-edik szakasza
parhuzamos a masodik halmaz j-edik elemével.

coincAdjacencyMatrix

Ha az i-edik soraban és a j-edik oszlopaban egyes van, akkor az els6 halmaz i-edik szakasza
egybeesik a masodik halmaz j-edik elemével.

Megjegyzés: az abrakat az

XYl=[0 2 4 2; 0 6 4 6, 0 12 4 12];
Xy2=[1 11 11; 2 1 2 11];

halmazok segitségével keszitettem.



Feladatok

Robot kozéppontjanak megrajzolasa
Az oran feladat volt a robot kozéppontjanak jeldlése egy piros korrel.

Megoldéas: hold on / hold off parancs segitségével az (XP, YP) pont kirajzolésa:

function [Xs, Ys] = drawRobot (XP, YP, Orient, SensorOrients, SensorAngle,
SensorRange)

Xs=[1];

Ys=[];

for i=1l:length(SensorOrients),

[Xn, Yn]=drawarc (XP, YP, SensorRange, SensorAngle,
Orient+SensorOrients (i), 10);

Xs=cat (2, Xs, Xn);

Ys=cat (2, Ys, Y¥Yn);
end

plot(Xs, Ys, ' .b'");
axis equal;
x1lim([-1.5, 1.
ylim([-1.5, 1

hold on;
plot (XP, YP, 'or');
hold off,

end

Falak és a robot egyiittes kirajzoldasa

Megoldas 1

>> make2dscene ('mapl.csv');

>> hold on;

>> drawRobot (0,0, 90, [-90, 0, 90], 30, 0.3);

>> hold off;

Megoldas 2

A két fliggvény pontjainak Osszefiizésével:

>> [Xsl, Ysl] = make2dscene('mapl.csv');

>> [Xs2, ¥Ys2] = drawRobot(0,0,90,[-90, 0, 901, 30, 0.3);

>> plot (cat (2, Xsl, Xs2), cat(2, Y¥Ysl, ¥Ys2), '.b'")



