Architektura aplikace OMAP Pathfinding Processor

Frontend (GUI)

app::MainWindow (Qit)

Vstupni param.

' ™

Backend Logic
> app::PathfindingLogic

- Vstupy, Nastaveni

(Asynchronni pfes

- Spousténi, Stav

Vysledky

Map Processor
mapgeo::MapProcessor

- Normalizace
- Rasterizace (OMP)
(Scanline Fill)

.

- XML Parse (TinyXML2)
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f
Mapa (.omap)

XML Soubor

\ 4
Logicka Mrizka
mapgeo::Grid_V3

Mrizka

QtConcurrent)

l GeoRef, Hranice

Elevation Fetcher

ElevationFetcherPy
(Python, pybind11)
Open Elevation API

v
VysSkova Data

Rastr (vektor)

Vysky

Y

Waypoint Extractor

waypoint::Extractor
ISOM 701, 703, 706

+

Kontroly (.omap)
XML Soubor

Sekvence Waypointd

GridPoint vektor

Waypointy

Pathfinding Algoritmy

Pathfinding::find... (CPU)
Dynamicky vypocet ceny

» Vysledna Trasa

(Logicka mrizka + VySky)
(Toblerova funkce)

Vektor indext

J v

v Volitené

Export Trasy

GPU Akcelerované Algoritmy

(Delta-Stepping, HADS, A* GPU)
CUDA Kernels

pathsaver::PathSaver
do .omap




