Seminar 01 Metode de cautare neinformate si informate

Rezolvarea problemelor cu ajutorul metodelor de cautare

Obiective
@ Formularea problemelor ca probleme de optimizare si identificare modalitatilor de rezolvare a
lor. Specificarea, proiectarea si implementarea metodelor de cautare neinformata si informata.

II Aspecte teoretice

Rezolvarea problemelor ca proces de cautare
Tipuri de probleme de cautare.
Modalitati de rezolvare a problemelor de cautare = Identificarea solutiei potentiale optime:
- Stabilirea componentelor problemei
o Conditii (constrangeri) pe care trebuie sa le satisfaca (partial sau total) solutia
o Functie de evaluare a unei solutii potentiale - identificareaa optimului
- Definirea spatiul de cautare
- Stabilirea strategiei de identificare a solutiei optime in spatiul de cautare

,@5 Probleme abordate

1. Scurta prezentare a DFS, BFS, Greedy pe un arbore "sintetic” cu adancime maxima 3
a. ordinea de vizitare a nodurilor in cele 3 cazuri
b. diferenta majord intre DFS/BFS si Greedy (in cazul DFS/BFS nu avem costuri pe
muchiile arborelui, Tn cazul Greedy avem costuri si putem prioritiza cumva vizitarea
nodurilor)
2. Exemple de probleme - pentru fiecare problema ar trebui discutate urmatoarele aspecte
e cum modelam starile spatiului de cautare
e cum credam arborele aferent spatiului de cdutare (ce reprezentare folosim, daca se
retine tot arborele sau doar "logica” lui)
e in ce ordine vizitam nodurile

1. Exemple de aplicare a strategiilor de cautare neinformate in jocul Tic Tac Toe.
e Crearea arborelui corespunzator spatiului de cautare (doar primele nivele)
e Parcurgerea arborelui conform strategiilor BFS, DFS
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Rezolvarea problemei rucsacului.
Enunt: se da un rucsac de capacitate M si n obiecte, fiecare avand o anumita greutate
(w;, i =1,2,...,n) si 0 anumitad utilitate (u;, i=1,2,...,n). Sa se umple rucsacul cu obiecte
astfel incat utilitatea obiectelor din rucsac sa fie cat mai mare, iar greutatea obiectelor
selectate sa nu depdseasca capacitatea rucsacului.

BFS ...
DFS ...
Greddy: O posibila euristica: alegem obiectele in ordinea descrescatoare a raportului

Ui/Wi.

Instanta 1: M = 10, n = 3 — greedy gaseste solutia

A B C
U 3 4 6

Dupa ordonare C, B, A

Alegem obiectul C = Uobiecte_alese =6, Wobiecte_alese=6f loc gO' =4
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Alegem obiectul B = Uobiecte_alese =10, Wobiecte_alese=1or loc gOI =0

Instanta 2: M =5, n = 3 — greedy nu gaseste solutia

A B C
Wi 4 3 2
u; 7 5 3

Dupa ordonare A, B, C

Alegem obiectul A = Ugpiecte alese = 7, Wopiecte_alese=4, l0C gol = 1 =» nu mai incap alte
obiecte, dar solutia optima este data de alegerea luiBsi C(U=9, W =5, loc gol =0)

3. Problema comisului voiajor
DFS
BFS
Greedy: o posibild euristica e cel mai apropiat vecin.

4. Problema broscutelor.

Enunt: 2 siruri de broscute (un sir cu n broscute rosii si un sir cu n broscute verzi) care se
deplaseaza pe aceeasi directie, dar Tn sensuri opuse, se intdlnesc la un moment dat.
Sirurile de broscute se opresc astfel incat intre ele ramane un singur loc liber. Broscutele
vor sa treaca unele in locul altora (cele rosii in locul celor verzi si invers) dar pot efectua
doar 2 tipuri de sarituri: ,saritura simpla in fata pe un loc gol” si ,,saritura dubla in fata
peste o alta broscutd (de aceeasi culoare sau de culoare diferita) pe un loc gol”.
Identificati succesiunea de mutari necesare inversarii sirurilor de broscute.

Instanta 1: n=3

Configuratia initiala: RRR_VVV

Configuratia finala: VVV_RRR

Spatiul de cautare (incomplet) poate fi reprezentat astfel:

RRR_VVV —» RR_RVVV R_RRVVV —» RRRVVV
RRVR_VV —»RRV_RWV Y R_VRRVV <> _RVRRVV

RV_RRWV
RRVVR_V < RRVV_RV
RRVVRV_
RRVRV_V —» RRV_VRV < R_VRVRV
‘i: RRVV_RV
RRVRVV_
RRVRVV_
RRRV_VV RR_VRWV §* RRVRWV
R_RVRVWW < RRVRVV —»RV_RRWV
RVR_RVV < RVRVR_V
_RVRRW
RRV_RWV Y R_VRRVV <> RV_RRW
RRVV_RV

RRVVR_V —»RRVVRV
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RRRVV_V —»RRRVVV_

Euristici: f(n) = g(n)+h(n)

g(n) — nr de nivele parcurse in arborele de cdutare pana la nodul n

h(n) — nr de diferente intre configuratia broscutelor fin nodul n si configuratia finala

de ex. Pt nodul n = RRV_RVV, g(n) =3 h(n) =5 (2 broscute — una verde si una rosie — sunt
deja la locul lor)
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