
  درس هوش مصنوعي

  :2جواب تمرين 

شود تا ضمن آشنايي با  بيان ميارائه يك تابع اكتشافي براي يك مسأله داده شده در اينجا چند روش ساده براي  .1

 هاي توابع اكتشافي داده شده نيز مورد استفاده قرار گيرد. نحوه ارائه يك تابع اكتشافي، بتواند در بررسي ويژگي

ترين راه شايد پيدا كردن هزينه واقعي هر گره تا هدف و ارائه آن به عنوان  ساده در مسائلي از اين دست •

خواهد  )هاي دقيق نه تخميني تابع اكتشافي باشد. اين تابع اكتشافي البته تابع اكتشافي بهينه (با هزينه

 .بود

ا با كم كردن توان طيف وسيعي از توابع اكتشافي ر هزينه واقعي هر گره تا هدف همچنين ميبا داشتن  •

 800را  Yها بدست آورد. براي مثال تابع اكتشافي كه هزينه گره  هزينه داده شده براي برخي يا تمام گره

 .ها از هزينه واقعي استفاده كند تخمين بزند و براي ساير گره

ثلث مقداري در نظر گرفت كه در نامساوي م  ها، براي هر گره توان با شروع از گره هدف و پويش گره مي •

براي گره  1100، مقدار Yبراي گره  800توان مقدار  مي Zصدق كند. به عنوان مثال با شروع از گره 

E براي گره  1300، مقدارK  و ... در نظر گرفت. البته در اين پويش بايد مراقب بود كه گره مورد نظر از

مسير ديگر در فضاي حالت داراي هزينه كمتري براي رسيدن به هدف نباشد. براي نمونه هزينه واقعي 

براي آن،  1300و از اين رو در صورت تخمين هزينه  است A-S-B-Z ،1250تا هدف از مسير  Kگره 

ها را پويش  حل مسأله گره بنابراين بهتر است در طول مسير راه شده ديگر پذيرفتني نخواهد بود. تابع ارائه

 كنيم.

 h(G)=0هاي هدف داراي مقدار صفر باشد:  تابع اكتشافي بايد نامنفي باشد و براي گره .2

واقعي آن گره تا هدف براي پذيرفتني بودن هزينه تخمين زده شده توسط تابع اكتشافي براي هر گره بايد از هزينه 

h(n)≤hكمتر يا مساوي باشد: 
*
(n)  

هاي دورتر از هدف پيرو نامساوي  براي سازگار بودن بايد هزينه تخمين زده شده توسط تابع اكتشافي براي گره

h(n)≤c(n, a, nمثلث باشد: 
’
)+h(n

’
)  

h( ابتدا هزينه واقعي هر گره تا هدف
*
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كنيم كه خواهيم  ها مقايسه مي ، مقادير آن را با هزينه واقعي گرهhDبراي بررسي پذيرفتني بودن تابع اكتشافي 

n∀داشت:  ∈ �A, B, E, K,M, O, S, R, T, Y, Z� → h�(n) ≤ h∗(n) ، پسhD تابع پذيرفتني است. يك  



كنيم كه در  به هدف) مشاهده مي تر هاي نزديك هاي مجاور به هم (و ترجيحاً با شروع از گره گرهبراي  hDبا مقايسه مقدار 

  و ... hD(E)<c(E,S)+hD(S) يا hD(R)<c(R,T)+hD(T)مورد تمام آنها نامساوي مثلث برقرار است. به عنوان مثال: 

) كمك گرفت و بر اساس آن تابع اكتشافي dominanceتوان از مفهوم چيرگي ( براي مقايسه دو تابع اكتشافي مي .3

از عمليات ها باشد. با توجه به اين موضوع، در تركيب توابع اكتشافي  پذيرفتني بهتر است كه داراي مقدار بيشتري براي گره

نتخاب شود تا براي هر گره از بين مقادير داده شده توسط دو تابع اكتشافي مقدار بزرگتر ا ) استفاده ميmaxگيري ( بيشينه

 شود.

اي از اين مسأله را در نظر گرفت كه در آن هر گره به صورت مستقيم به  توان نسخه به عنوان نمونه مسأله آسوده شده مي .4

زير مسأله براي بدست آوردن گره هدف وصل باشد (كنشي براي انتقال مستقيم از هر گره به گره هدف وجود داشته باشد). 

با هم ادغام ) Z) و حالت هدف (Oر نظر گرفت كه در آن تعدادي از حالات بين حالت اوليه (اي از مسأله را د توان نسخه مي

 وصل شود. Mو  A، Eهاي  به حالت مستقيماً Oحذف شوند و حالت  Tو  K ،Rهاي  . به عنوان مثال حالتشده باشند

در ابتداي ليست ترين عنصر  اند و سمت چپ هاي زير عناصر ليست مقدم از سمت چپ به راست مرتب شده در جواب

  دهد. را براي هر گره بسته به الگوريتم مورد استفاده نشان مي f(n)مقادير داخل پرانتز مقدار تابع  قرار دارد.

 جستجوي بهترين اول حريصانه .5

[O(1150)] � [K(900), R(1100)] � [A(650), E(800), R(1100)] � [S(550), E(800), R(1100)] 

� [B(500), E(800), R(1100)] � [Z(0), E(800), R(1100)] � Goal Found 

  1550با هزينه مسير  O – K – A – S – B – Zحل:  راه

Aجستجوي  .6
*

 

[O(1150)] � [K(1200), R(1200)] � [R(1200), A(1250), E(1400)] � [A(1250), T(1250), 

E(1400)] � [T(1250), E(1400), S(1400)] � [E(1400), S(1400), M(1950)] � [S(1400), 

Y(1850), M(1950)] � [B(1550), Y(1850), M(1950)] � [Z(1550), Y(1850), M(1950)] � 

Goal Found 
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