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1 Úvod

Toto řešeńı úlohy ”Karel horolezcem”je založeno na rozděleńı algoritmu do d́ılč́ıch funkćı,
které jsou opakovaně volány.
Program předpokládá:

• robota Karla umı́stěného na libovolný řádek, ze kterého vystupuje pohoř́ı.

• domov Karla umı́stěný na spodńım řádku za všemi pohoř́ımi. Zde robot Karel skonč́ı
svou cestu.

• takové pohoř́ı, které je možno přej́ıt.

2 Zdrojový kód

Zdrojový kód k tomuto problému je přiložen v souboru Reseni2.txt v kódováńı UTF-8
a byl vytvořen http://ksi.fi.muni.cz/karel/ osobně.

3 Popis řešeńı

Program se spoušt́ı funkćı HOROLEZ.
Následuje kompetńı slovńı popis funkce programu - od d́ılč́ıch funkćı až k celku.

3.1 Funkce DOLE START

Funkce DOLE START zajist́ı úspěšný přesun Karla z výchoźı pozice k nejbližš́ı zdi, tedy
k začátku pohoř́ı.

3.2 Funkce NAHORU

Funkce nahoru předpokádá robota umı́stěného čelem k pohoř́ı a jej́ım výstupem je robot
umı́stěný v prvńım ”sedle”, či vrcholu pohoř́ı. At’ už tento bod nazveme jakkoliv, prakticky
se jedná o prvńı bod, ve kterém Karel na zdi stoj́ı (nikoliv šplhá po zdi).
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Na začátku funkce je známo, že je před Karlem zed’ (předpoklad). Karel provede
výstup o 1 poĺıčko nahoru a zkontrolujeme, zda-li je vedle Karla stále zed’. Jakmile se
vedle Karla zed’ nenacháźı, dojde k přesunu robota na toto prázdné mı́sto. Pokud před
Karlem neńı zed’, robot pokračuje o pole výš.

3.3 Funkce NAHORE

Funkce NAHORE se stará o přesun robota Karla po horńı části pohoř́ı. Ukonč́ı se, jakmile
má Karel sestupovat.

Nyńı je Karel v ”sedle”. Dojde ke kontrole, zda-li je před Karlem zed’. Pokud ano,
vyšplhá robot do následuj́ıćıho sedla. (Jelikož funkce NAHORU před svým ukončeńım
nepředá ř́ızeńı daľśı funkci, máme jistotu, že se program nacháźı stále ve funkci NAHORE)
Jakmile je před robotem prázdné pole, provede se krok na toto pole. Vyjděme z předpokladu,
že se robot pohybuje po volné rovině. Proto je implemetován cyklus, který skonč́ı jakmile
je robot na poli, pod kterým se nenacháźı obsazené pole, tedy pokud je ”ve vzduchu”.
Pokud ovšem robot ve vzduchu neńı, pokračuje dál ve své cestě: kontroluje se, zda-li před
ńım neńı hora, na kterou by potřeboval vyšplhat. Pokud ano, funkce NAHORU to zajist́ı.
Celá funkce tedy skonč́ı, jakmile robot úspěšně přejde vrchoky a dostav́ı se na poĺıčko,
pod kterým je prázdné pole.

Jistě jste si všimli, ze ve funkci jsou 2 zdánlivě podobné cykly. Tato konstrukce je zcela
záměrná a zajǐst’uje časovou efektivitu t́ım, že se na prvńım poli (”sedlo”) nekontroluje,
zda-li se pod Karlem nacháźı zed’, protože by tato kontrola byla zcela zbytečná.

3.4 Funkce DOLU

Funkce DOLU zajist́ı úspěšný přesun Karla z vrcholk̊u hor na nejnižš́ı bod daného sloupce.

3.5 Funkce DOLE

Karel se nyńı naléza bud’ v sedle při cestě dol̊u, anebo na spodńım řádku plánku - tedy už
pod pohoř́ım. Je otočený směrem k ćıli - tedy doprava. Tato funkce zajist́ı přesun Karla
přes daľśı možná pohoř́ı až do domova.

Základńı myšlenkou této funkce je neustálé hledáńı cesty dol̊u. Celá Karlova cesta v
této funkci je ale zapouzdřena do cyklu ”DOKUD NENÍ DOMOV”a to proto, aby Karel
včas skončil s horolezeńım a nepřešel domov. Uvnitř cyklu Karel provede krok směrem do-
prava a funkce zkontroluje, zda-li náhadou pod Karlem neńı prázdné pole. Pokud ano, za-
voláńı funkce ”DOLU”zajist́ı přesun Karla na pevnou zem. Ale před robotem samozřejmě
může být také daľśı hora, takže je potřeba tuto skutečnost kontrolovat. Pokud zde hora
je, provedeme sérii již známých funkćı, které zajist́ı přesun Karla do prvńıho sedla při
sestupu.
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Obrázek 1: McFee bug

Podmı́nka ”KDYŽ NENÍ DOMOV”musela být do programu přidána, protože kdyby
plánek vypadal podobně, jako na obr. 1, algoritmus by skončil s chybou. To je zp̊usobeno
t́ım, že hranice hraćıho plánku se chovaj́ı jako zed’.

3.6 Funkce HOROLEZ

Tato funkce tvoř́ı poj́ıtko mezi d́ılč́ımi funkcemi. Touto funkćı se celý program spoušt́ı.

4 Závěr

Ačkoliv se jedná o rozcvičku na reálné př́ıklady, připadá mi, že tento př́ıklad nebyl zcela
triviálńı. A hlavně jeho slovńı popis.

Pevně doufám, že jsem ošetřil všechny speciálńı př́ıpady a tedy, že je program plně
funkčńı. Principiálně je algoritmus funkčńı a použitelný na každý validńı plánek.

5 Poděkováńı

Děkuji Martinu Florianovi (McFee) za testováńı algoritmu.

Reference

Tento algoritmus byl vytvořen pouze autorovou vlastńı silou - bez použit́ı exterńıch
zdroj̊u.
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