Поиск в ширину

Начиная со стартового узла, этот алгоритм сначала определяет все непосредственно соседние узлы, затем все узлы в двух шагах, затем в трех, и так далее, пока цель не достигнута. Типичным является то, что для каждого узла его непроверенные соседи помещаются в список Open, который обычно является FIFO очередью. Алгоритм может работать так, как показано в Листинге 1. Рисунок 4 демонстрирует процесс поиска. Можно заметить, что он находит путь вокруг препятствий, и этот путь является кратчайшим, то есть одним из нескольких кратчайших в длину путей, если все шаги имеют одинаковую стоимость. Тут имеется множество простых проблем. Одна заключается в том, что поиск идет равномерно во всех направлениях, вместо того, чтобы быть направленным в сторону цели. Другая проблема в том, что не все шаги равны, по крайней мере, шаги по диагонали должны быть длиннее ортогональных.


Рис. 4.

Двунаправленный поиск в ширину 

Это улучшает простой поиск в ширину тем, что запускаются два одновременных поиска в ширину из стартового и конечного узлов и останавливается, когда узел из одного фронта поиска находит соседний узел из другого фронта. Как показано на рисунке 5, это может улучшить простой поиск в ширину (обычно в 2 раза), но все еще является очень неэффективным. Хитрости, наподобие этой, хорошо запомнить, так как они могут пригодиться в дальнейшем.
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Рис. 5.

Листинг 1

	очередь Open
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s.родитель = null // s - стартовый узел 
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  если n целевой узел
    сконструировать путь 
    выйти с кодом "успешное завершение"
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