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3D simulace
pohybu pomoci
virtual reality
toolboxu v matlabu

e Moznost srovnani
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Simulace couvani auta s privésem. Uzivatel zada startovni pozici auta s vozikem,
cilovou pozici auta s vozikem a prekazky ve formé Usecek.

Algoritmus dynamického programovani navrhne optimalni trajektorii pohybu
voziku, na zakladé moznosti systému.
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3D grafika ve Virtual reality toolboxu v
matlabu.

Moznost srovnani automatického rizeni
Z ruénim. : _
Mysi nastavujeme natoceni prednich kol ' ‘

auta.
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