Algoritmo A* in due linguaggi
di programmazione
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Obiettivo

e Data la mappa della Romania, come vista in Python nell’Esercitazione 2, bisogna
trovare il cammino minimo da una citta A ad una citta B.
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Python

create_map(root):
" F ion d it the reg

ty_map, start, goal
romania_locations = romania_map.locations

Creare la mappa con le citta e gli archi pesati romania

height =

Definire I'algoritmo di ricerca A* narein -

city map = C (root, width=width, height=

Applicare A* dalla citta di partenza e spostarsi. |EEESagsu"s

Ogni volta, controllare se la citta di arrivo

make_lines(city _map, romania_ locations)

corrisponde al goal. Se si, restituire la soluzione

child in node.
if child.state
frontier

1 frontier[child]:
frontier[child]
er.append(child)

node = search_algorithm(romania_problem)
if node H

final_path = node.solution()}
final_path.insert(e, start.get())

len(final_path)-1):
total += romania_map.get(final_path[i], final_path[i+1])

print( : n counter
print( nce start.get()} to {goal.get()
pript (™

frontier: display_final(final_path)
move_image(final_path)
next_button.config(state='




Prolog

1. Necessario definire le citta con le proprie posizioni e gli archi
con i pesi, come fatti.




Prolog

2. Definire un predicato che calcoli la soluzione migliore e il costo

makepath(Source, Target, Sol) :-
abolish(goal/1),
assert(goal(Target)),
solve(Source, Sol, Cost),
nl,
write('The Solution is: '), pretty_write(Sol), write(' with Cost: '), write(Cost),nl,
nl, write( 'Done!!\n").

f_function_new(State, IncurredCost, ArcCost, F) :-
h_function_ed(State, IncurredCost, H),
F is ArcCost + H.

solve(5tart, Soln, Function) :-
f function new(Start, 8, 8, F), /% iicuiisiic vunction */

h_function(_State, Cost, Cost).

h_function_ed(State, _, H) :-
euclidean_dist_to_goal(State, H).

euclidean_dist_to_goal(State, H) :-
goal(Target),

loc(State, X1,Y1),

loc(Target, X2, Y2),

H is sqrt( (X1-X2)*(X1-X2) + (Y1-Y2)*(Y1-Y2) ).

search([(5start,8, @, F,[])], S, Function),
reverse(S,Soln}.




Prolog: Ricerca come espansione e stima dei
nodi da inserire alla frontiera

search([1, [1, _) :- fail.

search([(State, _D, IncurredCost, _, Soln) | _], Soln, IncurredCost) :-
goal{State).

search([ State | Frontier], lution, IncurredCost) :-

\n'), write(State)},write(’'\n"),

insert_all(Candidates, Frontier, NewFrontier),
\n

search{NewFrontier, Solution, Incurred

expand( (5tate, _, _, _
bagof(
(Child, ArcCc
(Child, Arc
AllNodeFromS




Prolog: Ricerca come espansione e stima dei
nodi da inserire alla frontiera

[{(Child, ArcCost, [Move|Ancestors]) | OtherChildren],
[(child, NDepth, NewIncurredCost, EstimatedCost, [Move|Ancestors]) | AlltheRest] ) :-

NDepth is Depth + 1,

\+ ippath(Child, Ancestors},

f function new(Child, IncurredCost, ArcCost, F),

MNewIncurredCost is IncurredCost+ArcCost,

EstimatedCost is IncurredCost+F,

1

estimate((State, Depth, IncurredCost, EC, Ancestors),
OtherChildren, AlltheRest).

estimate((State, Depth, IncurredCost, EC, Ancestors), [ | OtherChildren], AlltheRest )
1

=3

estimate((5tate, Depth, IncurredCost, EC, Ancestors), OtherChildren, AlltheRest).




SummerAlzing

e Nelle scorse esercitazioni abbiamo visto la differenza tra basi di dati e basi di
conoscenza, come rappresentazione dello stesso mondo da punti di vista
differenti

e Similmente, in questa esercitazione, si vede I'utilizzo di due paradigmi di
programmazione diversi che risolvono lo stesso problema:

— Python, in maniera procedurale con classi e metodi (e I'interfaccia grafica)

— Prolog, usando la programmazione logica e la risoluzione per refutazione dei
predicati

e Entrambii modi di programmazione hanno dato lo stesso risultato con A*:
— Python trova sempre e solo la soluzione migliore.
— Prolog trova tutte le soluzioni in ordine (non decrescente) di costo



