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1 Uvod

Mily sileny orgu, jez si tuto dlohu vymyslel (beztak to byl Kabell), pfi feseni této tlohy
jsem dospél k mnoha zajimavym zavérum, z nichz asi nejdulezitéjsi je ten, ze holky se
blbé shani a jsou nevyzpytatelné. Ano, mé feseni neobsahuje témér nic, i presto bych rad
rozepsal myslenku, podle které jsem se pokousel implementovat alespon néjaky algoritmus.

2 Algoritmus
Pri premitani o Lence jsem dosel k nasledujicim zdvérum:

e V kazdém bodé, kde se nachazi robot, je jasné, ze se Lenka nachazi nékde na kruznici
s polomérem, ktery vrati funkce getDistance.

e Uvéazeni historie vzdalenosti mi v hledani Lenky, za pfedpokladu myslenky kruznice,
také moc nepomuze. Muzu tict, ze Lenka se nachdzi napf. nékde blizko jednoho
z pruseciku aktudlni kruznice a kruznice o jeden krok zpét, ale to s sebou nese mi-
nimélné onu dulezitou otazku: na kterém pruseciku? A co kdyz prusecik neexistuje?

Hledal jsem tedy obecny algoritmus. Napadlo mé na zacatku posbirat par dat do
historie a pak se vydat spravnym smérem, tuto myslenku jsem pak rozsitil na cely pohyb.
Napadla mé strategie, v jejichz kazdém kroku by se robot otocil o ndhodny tihel, pohnul
se, a nasledné se podival na vzdéalenosti od Lenky v aktualnim a predchozim kroku. Z toho
by mohl usoudit, jestli se k Lence priblizuje, nebo jestli se od ni vzdaluje. Pokud by se
robot vzdaloval, otocil by se zpét do puvodniho sméru + jesté kousek a zpét a v dalsim
kroku by aplikoval vySe zminéné postup.

Cela inteligence robota tedy spociva v algoritmu ”oto¢ se o ndhodny thel a podivej
se, jestli je to lepsi, nez naposled”. Nanestésti, po implementaci algoritmu jsem zjistil, ze
robot vubec nedéla to, co bych po ném chtél, a k zafixovani cesty smérem k Lence u ného
nikdy nedojde.



2.1 Vylepseni

I pfes to, ze muj algoritmus nefunguje, vétim, ze nejsem tak daleko od pravdy. Ptreci jenom,
vstupnich proménnych do celého programu je opravdu mélo. Racionédlni rozhodnuti, kam
se vydat, neni mozné a nahoda je urcité nutné.

Jedno z vylepseni, které mé napadlo, je "rozkoukat se na zacatku”. Prvnich nékolik
kroku by se tak robot nefidil vyse zminénym algoritmem, ale néjakym jednoduchym
postupem, ktery by naptiklad urcil, v kterém kvadrantu roviny se Lenka nachéazi. Do
tohoto kvadrantu by pak zamitil za vyuziti algoritmu vyse uvedeného.

3 Zaveér

Z4dné lepsf napady mé bohuzel nenapadly, zdrojovy kéd nepiikladdm, protoze jednoduse
nefunguje.

Kdybych si mél tipnout, v ¢em délam chybu, tekl bych, ze je to v tom, Ze jsem si
neuvédomil néjakou zasadni matematickou fintu, kterda bude beztak zalozena na nécem
jako 7pravdépodobnosti vyskytu Lenky”.
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