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Optimaalse tee leidmise ulesanne

* Optimaalse teekonna leidmise neli sammu:

- Labitava ruumi mudeli koostamine
- Otsingugraafi tippude maaramine
- Otsingugraafi servade maaramine

- Otsingualgoritmi rakendamine graafil

* Selline jaotus voimaldab meetodeid
taaskasutada (nt A* otsingualgoritmina). ™
|



Kuupide kaheksandpuu struktuur
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Kuupide kaheksandpuu struktuur
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Kuupide kaheksandpuu struktuur
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Ruumi modelleerimine kuupide
kaheksandpuu abil (projektsioon)
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Uhtlane ruumi mudel
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kulgnevate tippude tase erineb maksimaalselt uhe vorra



Otsingugraafi koostamine uhtlase
mudeli pohjal
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uhendatakse kulgnevate tippude keskpunktid




Nahtavusel pohinev otsingugraafi
koostamise meetod (projektsioon)




Mobiilse agendi profiil kui meetodi
otsingugraafi lihtsustamiseks

* Profiil kirjeldab agendi voimet liikuda

* Olgu N otsingugraafi tipp, E ja F
otsingugraafi servad, kusjuures E suubub
samasse tippu, millest F lahtub)

* Profiil koosneb kolmest funktsioonist

- Labitavusfunktsioon p(N)
- Kaalufunktsioon c(E)
- Poorangufunktsioon r(E, F)



Tanan tahelepanu eest!



