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2 Plánování trasy
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je následující:

1) Jako cílový uzel je ustaven uzel bN.
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seznamu {bN-1} pro který platí

 
 J(N-2)=min{Ji(N-1)+Ci

N-1,N-2}, (1)
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Poznámka 1
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C(a)= C∨ P       (3)

kde C(a)=C(a)
i,j����"��
���� �#��#�����)
���#!
��)��

C=Ci,j��������#&��������
����� �#�

P=Pi,j��������� �	��
�#!
��)��

A"#��
	�#�����#���	�����&��#	� �����	��������
��� �#��	����	���������5� ���	�*

����� !"#�$%�&'%(

+����� 
 � #!�� !��
��� #�&����� 	
���
 � �����  ����� �������� #!
��)��� =��	$�

�� 
���� �" ����� �#��*>*� +��	�)
� �
� �����
��� ���
�#���	!
���� �������	��  �������

����	�� ����� ����
��� C��� #���
���� �����D� �� �� �
���� #!
������� �
� ��	��� ��������	

��� )�	��������
��$����
�������*

-������������
���
�	��!
��	!����	����� ������
�����������	������*E*

výstupní neuron A2

  6       7        8      9       10      1       2       3        4       5       11     12     13     14     15

vstupy uzl&
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∆wij(k+1)=η (si(k)-ai(k))yj(k) (5)
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si(k) - vzor na který je i-tý neuron trénován
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Nová hodnota citlivosti vah potom bude

wij(k+1)=wij(k)+∆wij(k+1) (6)

+�������
�"�#!�#��� �	��
�	
���������� ����56756�#�����������������KKE�����&*

B�
����  ��)���� ����� 	��!
��� ��)�" � ���" � ����
 � �� 	
�	������  ��)���� ��)�" 

���" �� 	�*� ��)��� ��)����� #�� 6LL� ����
�*�����
��� �����& ������ #!������ ��)���

�$
�� �
#�&����"�� ����&� �����
�"�� �
� ����
���� ������ ���&�� 	��	�� ����&� ����

164.



+��6������
#�������
���	��	�� ��)�����KK������&��������	
�	������ ��)���

6LL�����&��
�#���������
���M�����&��	�*�����KN*�+!�����$� ���
����
�	�	��#���
�	�����


���)�����*� H��	�� ����
���� ��%� ��
� #��)�	� ����� ����������� #�����	� � #��� �"���

#�&�����	�����#!
�� ������ �����	
 *

8�����*�K�������*�K�� �
������������ 	��������������
�����������	�� �� 	
������
�

#!
��)
������#!
��)�� �*

1 2 3 4 5 6 7 8 9
1

2

3

4

5

6

7

8

9

Obr. 3a Výb���	��������	
������
��#!
��)
�

nepr&�����
teréní místa

trasa

Obr. 3b  Výb���	��������#!
��)�� ��+6���+E

1 2 3 4 5 6 7 8 9
1

2

3

4

5

6

7

8

9

P1

P2

nepr&�����
teréní místa

nová
trasa



)�*+,-�

8���)
�"����	� �!��
��� ������������	��������
�����#����������#	� �����	�����

	�*� 0�#���� ����� �
��� 
�
�'�
� ��
� ����
���� ���	
���� optimality, tak i vyhýbání se

�����" �#!
��)�� *

A"���������)
�����#&�����!
$
���������������#�����	� �3�
����������	�

�
� �
�� ����
�������	*� :
� �)��� ���	� ��� ���� 	
�	������� ������ ���&� #��)�	��� #��

�"����� ����&� ����������	�� ��� ������ �
����&� �� 	� � �� 	�#� #��)�	��� 	
����� =������"�

hornatý,…).

Literatura

[1] Neural Network Toolbox, The MATHWORKS Inc., 1998

[2] Hošek J.OP�	
��'
�	���!��
�����	��� ��������	����	
������G��
�	�����#���
�

     Vojenská akademie Brno, Brno 1999

Jaromír HOŠEK e-mail: jara@mrkev.vabo.cz

Vojenská akademie Brno tel.: 05/41182555

PS-13, K308-VA Kounicova 65

612 00 Brno


