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1 Úvod

Dlouho jsem tápal, jak tuto úlohu relativně jednosuše vyřešit. Nakoken se ukázalo, že
stačilo uvědomit si d̊uležitou věc, a to, že téměř každý programátorský problém, který
řeš́ıme, již někdo před námi řešil. Dokonce i v př́ıpadě robota Karla. Tud́ıž jsem přistoupil
k hledáńı řešeńı př́ımo v ukázkových úlohách Karla ([1]) a ejhle, posledńı, tedy 11. př́ıklad,
je přesně to, co jsem hledal. Ted’ už zbývá jen všechno pochopit a vysvětlit:

2 Zdrojový kód

Zdrojový kód k tomuto problému je přiložen v souboru Reseni.txt v kódováńı UTF-8
a byl vytvořen http://ksi.fi.muni.cz/karel/ osobně.

3 Popis řešeńı

Program se spoušt́ı funkćı ZBLUDISTE.
Program je založen na rekurzivńım voláńı funkce, která zjǐst’uje možnosti cesty z

aktuálńıho pole. Celou cestu si Karel označuje značkami. Jakmile robot naraźı na pole
ze značkou, nebo na slepou uličku, vynořuje se z rekurze až do takového pole, z kterého
vede cesta jinam, než kudy se p̊uvodně vydal. Pokud cesta k ćıli existuje, tento algoritmus
zajist́ı jej́ı nalezeńı.

Následuje kompetńı slovńı popis funkce programu.

3.1 Pomocné funkce

1. Funkce POLOZ2

zajǐst’uje položeńı 2 značek.

2. Funkce Z5

provede jeden krok zpět a otoč́ı robota do p̊uvodńıho směru.

3. Funkce CELEM − V ZAD

otoč́ı robota o 180◦.
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4. Funkce V PRAV O − V BOK

otoč́ı robota doprava.

3.2 Funkce ZJISTIMOZNOSTI

Jedná se o hlavńı funkci, která zajǐst’uje hledáńı správné cesty až k ćıli.
Tato funkce je založena na rekurzivńım voláńı sama sebe.
Jak už bylo popsáno, pokud je na aktuálńım poli značka, tak je provedeno vynořeńı

z rekurze. To zajǐst’uje prvńı podmı́nka ”KDYŽ JE ZNAČKA”, která v př́ıpadě nalezeńı
značky provede krok o jedno pole zpět zapomoćı funkce ”Z5”.

Pokud se na aktuálńım poli značka nenacháźı, dojde k označeńı tohoto pole 2-mi
značkami a to z toho d̊uvodu, že pokud by v budoucnu byla jedna značka sebrána re-
kurzivńım vynořováńım, aby na poli zústala ještě jedna značka, která zajist́ı, že je cesta
označena jako nevedoućı k ćıli.

Následuje podmı́nka pro ”DOMOV”, která zajist́ı ukončeńı programu v př́ıpadě nale-
zeńı domova.

Pokud nejsme v domově, provedeme kontrolu všech 4 směr̊u na přitomnost zd́ı. A to
takovým zp̊usobem, abychom na konci tohoto cyklu v př́ıpadě př́ıtomnosti zd́ı ve všech
směrech kromě toho, ze kterého jsme přǐsli, skočili otočeńı právě na tento směr - tj. př́ıpad
”slepá ulička”. Pokud nejsme ve slepé uličče a v cyklu je vyhodnocena podmı́nka ”KDYŽ
NENÍ ZEĎ”kladně, dojde k rekurzivńımu voláńı sama sebe a celý výše i ńıže zmı́něný
algoritmus se opakuje.

Pokud jsme ve slepé uličce, dojde ke zvednut́ı jedné značky (t́ım je označena špatná
cesta), ke kroku o jedno pole zpět a k otočeńı čelem-vzad. To z toho d̊uvodu, aby Karel
nabyl správného směru, jakmile se vynoř́ı z rekurze zpět do této funkce.
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Je d̊uležité si uvědomit, že při nalezeńı ćıle je algoritmus ukončen funkćı STOP a to
zajist́ı, že nedojde k vynořováńı z rekurze, které by sebralo značky.

V ideálńım př́ıpadě tato funkce úspěšně nalezne ćıl.

3.3 Funkce ZBLUDISTE

Ale protože ideálńı př́ıpad nenastává vždy, je potřeba funkci ZJISTIMOZNOSTI
zapouzdřit. To řeš́ı tato funkce.

Funkce zajǐst’uje prvotńı úkony algoritmu, tj. položeńı dvou prvńıch značek, ověřeńı
domova a nalezeńı prvńıho pr̊uchoźıho směru. Také zajǐst’uje následuj́ıćı funkcionalitu:
pokud by někdo Karla ohraničil hned na začátku ze všech 4 stran, tak algoritmus ihned
skonč́ı - bez voláńı funkce ZJISTIMOZNOSTI.

4 Závěr

Cesta pro robota Alfonze je vyznačena konkrétńım počtem značek: 2 značkami. Cesta na
pole s jakýmkoliv jiným počtem značek nevede do ćıle.

Pochopeńı celého algoritmu mi nepřǐslo př́ılǐs složité, nýbrž kdybych ho měl vymýšlet
sám, trvalo by mi to asi hodně dlouho.

Toto řešeńı je téměř přesnou kopíı zdrojového kódu ze stránky př́ıklad̊u k robotu
Karlovi [1].

Reference
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3

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

	Úvod
	Zdrojový kód
	Popis rešení
	Pomocné funkce
	Funkce ZJISTIMOZNOSTI
	Funkce ZBLUDISTE

	Záver

