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Bir robot en kisa yolu
nasil bulur?
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Bir yerden baska bir yere hareket eden bir robotun en iyi
gitme yolunu bilmesi gerekir. Soru, en kisa yolu nasil
buldugudur. Kisa yanit: robot diinyay: bir harita olarak cizer,
sonra baslangictan hedefe kadar rotalar: karsilastirmak icin
adim adim bir yontem kullanir. Bu kitap her parcay: sade bir
dille aciklar.



Robotu bir kat plan1 uzerinde kucguk bir nokta olarak dusun.
Baslangi¢ noktasindan hedef noktasina gitmesi gerekir. Yol,
basitce noktanin yol boyunca gectigi yerlerin listesidir.
Ornegin yol soyle olabilir: baslangic hiicresi, sonra sag, sag,
yukari, yukari, hedef huicresi. Robotun isi iyi bir liste bulmaktir.
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Robotun dunyasi, satrang tahtasi gibi kucguk kare hucrelerden
olusan bir 1zgara olarak cizilir. Her hucre ya girilebilir ya da
engellidir. Girilebilir bir hiicre agik zemin olabilir; engelli bir
hiicre masa veya duvar olabilir. Ornegin 5'e 5 bir 1zgara,
ortasinda masa olan kucuk bir oday1 temsil edebilir.
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Robotun hangi hiicrelerde durabilecegini ve hangi komsu
hiicreler arasinda hareket edebilecegini isaretle. Bu gegcilebilir
noktalar ve baglantilar birlikte, robotun tizerinde akil
yurittigl haritay1 olusturur. Ornegin yan yana iki girilebilir
hiicre baglantilidir; engelli bir hiicrenin yanindaki girilebilir
hiicrenin orada baglantisi yoktur. Robot yalnizca baglantilar
boyunca hareket eder.
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Engelli hucrelere hicbir rotada izin verilmez. Robot yalnizca
birbirine bagh girilebilir hiicrelerden gecer. Ornegin bir duvar
bir koridoru kapatiyorsa robot diger girilebilir hiicrelerden
gecerek etrafindan dolasmalidir. Engelli bir hiicreden gegmeye
asla calismaz, ¢iinkii bu imkansiz veya giivensiz olurdu.
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STCART

Izgaraya bir baslangi¢ hucresi ve bir hedef hucresi yerlestir.
Cogu zaman aralarinda bircok olasi rota vardir. Ornegin acik
bir 1zgarada 6nce saga sonra yukari gidebilir, once yukari
sonra saga gidebilir veya daha uzun bir zikzak izleyebilirsin.
Robotun isi bir rota secmektir, ideal olarak bir ol¢uite gore en
kisa olanai.
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Algoritma, robotun tahmin yuriutmeden izledigi acik bir
adimlar listesidir. Baslangictan hedefe dogru segeneklere
bakar ve simdiye kadar bulunan en iyi rotay: takip eder.
Ornegin basit bir algoritma énce baslangi¢ hiicresinin tiim
komsularini, sonra onlarin tum komsularini kontrol edebilir ve
hedefe ulasana kadar boyle devam edebilir.

7



Algoritma komsu hucrelere tek tek bakar ve simdiye kadar
hangi rotanin daha ucuz oldugunu karsilastirir. Hedefe ulasana
kadar baslangictan disa dogru genisler. Ornegin once bir adim
uzaktaki hucrelere, sonra iki adim uzaktaki htuicrelere bakabilir
ve her hucreye bilinen en ucuz rotay1 her zaman korur. Bu
sistematik karsilastirma en iyi rotay: bulur.
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Hucreler arasindaki her hareketin bir maliyeti vardir ve
maliyetleri toplamak bir rotanin toplam maliyetini verir. Robot
toplam maliyeti en kiigiik olan rotay: tercih eder. Ornegin her
adim 1 maliyetindeyse 5 adimli bir rota 5 maliyetindedir. 7
adimh bir rota 7 maliyetindedir, bu yuzden robot 5 adimh
rotay1 tercih eder.



En kisanin bir anlami en az adim veya kat edilen en kucuk
toplam mesafedir. Bir 1zgarada bu genellikle bir rotanin kac
hiicreden hiicreye hareket gerektirdigini saymaktir. Ornegin
once saga sonra yukar: gitmek 2 adim alir; sag, sag, yukar,
yukar gitmek 4 adim alir. Robot daha az adimli rotay: secer.
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En kisa ayni1 zamanda en hizhi rota anlamina gelebilir; burada
baz1 hareketler digerlerinden daha uzun siirer. Robot 0 zaman
mesafeler yerine seyahat siirelerini toplar. Ornegin engebeli
bir bolgeden gecmek hucre basina 3 saniye surebilirken
puruzsuz zemin 1 saniye surer. Puruzsuz zeminde daha uzun
bir rota genel olarak daha hizl olabilir.
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En kisa, en az enerji kullanmak anlamina gelebilir. Ornegin
yokus yukari veya engebeli zeminde gitmek, yokus asagi veya
puruzsuz zeminde gitmekten daha fazla enerji maliyetlidir.
Robot her rota boyunca enerji maliyetlerini toplar ve en
ucuzunu secger. Mesafe olarak daha uzun bir rota, dik
tirmanislardan kaciniyorsa daha az enerji kullanabilir.

12



Robot aramaya baslamadan once hangi olgunun onemli
oldugunu bilmelidir. Ayn1 harita, mesafe, zaman veya enerjinin
sayilip sayilmamasina bagli olarak farkli en iyi rotalar verebilir.
Ornegin en kisa mesafe rotasi: camurdan gecebilirken en disiik
enerji rotas1 etrafindan dolasabilir. Robota hangi maliyeti en
aza indirecegini soylemelisin.
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Yeni bir engel, robot basladiktan sonra secilen rotayi
kapatabilir. O zaman eski rota artik gegerli degildir ve robot
yeniden arama yapmalidir. Ornegin koridora bir kutu konursa
robot bunu algilar ve kutunun etrafindan yeni bir yol hesaplar.
Bu, robotu guvende ve rotasinda tutar.
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Tipik baslangi¢ hatalarini kontrol et: engelli hucreleri
unutmak, ug¢ olguyu karistirmak veya harita degistikten sonra
eski bir rotaya guvenmek. Her hata yanls veya guvensiz bir
yola yol acar. Ornegin engelli bir hiicreyi yok saymak robotun
bir duvardan ge¢cmeye calismasina neden olabilir. Haritay1 her

zaman guncelle ve maliyet olcusunu yeniden kontrol et.
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Dunyay1 gecilebilir noktalar ve baglantilar olarak haritala,
engelli hucrelerden kacgin ve bir algoritmanin rota maliyetlerini
karsilastirmasina izin ver. En kisanin secilen olguye bagh
oldugunu unutma: mesafe, zaman veya enerji. Ortam
degistiginde yolu yeniden hesapla. Ornegin bir depodaki
teslimat robotu, bir rafa en hizli guvenli rotay1 bulmak icin bu
fikirleri kullanir.
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