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1 Uvod

Toto feSeni tlohy ”Karel horolezcem” je zalozeno na rozdéleni algoritmu do dil¢ich funkei,
které jsou opakované volany.
Program ptredpoklada:

e robota Karla umisténého na libovolny radek, ze kterého vystupuje pohori.

e domov Karla umistény na spodnim radku za vSsemi pohorimi. Zde robot Karel skonci
svou cestu.

e takové pohoti, které je mozno prejit.

2 Zdrojovy kéd

Zdrojovy kéd k tomuto problému je ptilozen v souboru Reseni2.txt v kédovani UTF-8
a byl vytvoten http://ksi.fi.muni.cz/karel/ osobné.

3 Popis reseni
Program se spousti funkei HOROLEZ.

Nésleduje kompetni slovni popis funkce programu - od dil¢ich funkei az k celku.

3.1 Funkce DOLE _START

Funkce DOLFE_ST ART zajisti uspésny presun Karla z vychozi pozice k nejblizsi zdi, tedy
k zacatku pohoti.

3.2 Funkce NAHORU

Funkce nahoru predpokada robota umisténého celem k pohoii a jejim vystupem je robot
umistény v prvnim ”sedle”, ¢ vrcholu pohoii. Af uz tento bod nazveme jakkoliv, prakticky
se jednd o prvni bod, ve kterém Karel na zdi stoji (nikoliv $plha po zdi).


http://ksi.fi.muni.cz/karel/

Na zacatku funkce je znamo, Ze je pred Karlem zed (pfedpoklad). Karel provede
vystup o 1 policko nahoru a zkontrolujeme, zda-li je vedle Karla stéle zed. Jakmile se
vedle Karla zed nenachézi, dojde k pfesunu robota na toto prazdné misto. Pokud pfed
Karlem neni zed, robot pokracuje o pole vys.

3.3 Funkce NAHORFE

Funkce NAHORE se stara o presun robota Karla po horni ¢asti pohoti. Ukonci se, jakmile
ma Karel sestupovat.

Nyni je Karel v "sedle”. Dojde ke kontrole, zda-li je pfed Karlem zed. Pokud ano,
vysplhé robot do nésledujiciho sedla. (Jelikoz funkce NAHORU pred svym ukoncenim
nepreda tizeni dalsi funkci, mame jistotu, Ze se program nachazi stéle ve funkci NAHORE)
Jakmile je pred robotem prazdné pole, provede se krok na toto pole. Vyjdéme z predpokladu,
Ze se robot pohybuje po volné roviné. Proto je implemetovéan cyklus, ktery skonéi jakmile
je robot na poli, pod kterym se nenachazi obsazené pole, tedy pokud je "ve vzduchu”.
Pokud ovsem robot ve vzduchu neni, pokracuje dal ve své cesté: kontroluje se, zda-li pred
nim neni hora, na kterou by potieboval vysplhat. Pokud ano, funkce NAHORU to zajisti.
Cela funkce tedy skonci, jakmile robot uspésné piejde vrchoky a dostavi se na policko,
pod kterym je prazdné pole.

Jisté jste si vsimli, ze ve funkci jsou 2 zdanlivé podobné cykly. Tato konstrukcee je zcela
zdmérnd a zajistuje casovou efektivitu tim, Ze se na prvnim poli ("sedlo”) nekontroluje,
zda-li se pod Karlem nachdzi zed’, protoZe by tato kontrola byla zcela zbyteéna.

3.4 Funkce DOLU
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3.5 Funkce DOLFE

Karel se nyni naléza bud’ v sedle pii cesté dolii, anebo na spodnim fadku planku - tedy uz
pod pohoiim. Je otoceny smérem k cili - tedy doprava. Tato funkce zajisti presun Karla
pres dalsi mozna pohoii az do domova.

Zékladni myslenkou této funkce je neustdlé hledani cesty dolu. Celd Karlova cesta v
této funkei je ale zapouzdiena do cyklu "DOKUD NENI DOMOV”a to proto, aby Karel
vcas skoncil s horolezenim a nepiesel domov. Uvniti cyklu Karel provede krok smérem do-
prava a funkce zkontroluje, zda-li nadhadou pod Karlem neni prazdné pole. Pokud ano, za-
volani funkce " DOLU” zajisti presun Karla na pevnou zem. Ale pred robotem samoziejmé
muze byt také dalsi hora, takze je potfeba tuto skutecnost kontrolovat. Pokud zde hora

sestupu.



Obrazek 1: McFee bug
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Podminka "KDYZ NENI DOMOV” musela byt do programu pridana, protoze kdyby
planek vypadal podobné, jako na obr. 1, algoritmus by skonéil s chybou. To je zpusobeno
tim, Ze hranice hraciho planku se chovaji jako zed.

3.6 Funkce HOROLEZ

Tato funkce tvoti pojitko mezi dil¢imi funkcemi. Touto funkei se cely program spousti.
4 Zaver

Ackoliv se jednd o rozcvicku na realné priklady, pripada mi, ze tento piiklad nebyl zcela
trividlni. A hlavné jeho slovni popis.

Pevné doufam, ze jsem osSettil vSechny specidlni ptipady a tedy, ze je program plné
funkéni. Principidlné je algoritmus funkéni a pouzitelny na kazdy validni planek.

5 Podékovani

Dékuji Martinu Florianovi (McFee) za testovani algoritmu.

Reference

Tento algoritmus byl vytvoren pouze autorovou vlastni silou - bez pouziti externich
zdroju.
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