
В. А. Черненый

АЛГОРИТМЫ РЕШЕНИЯ ЗАДАЧИ БЫСТРОГО ПОИСКА
ПУТИ В КОМПЬЮТЕРНЫХ ИГРАХ

В данной работе рассматриваются алгоритмы поиска оптимального пути на игровом поле, способные
обеспечить построение траектории движения объекта за оптимальное время с использованием неболь-
ших вычислительных мощностей.

Введение

При создании симуляторов, подразумеваю-
щих перемещение различных типов объектов по
большим территориям с учетом текущей такти-
ческой обстановки, возникают проблемы с выбо-
ром алгоритма поиска оптимального пути, так
как на его использование накладываются огра-
ничения: большой объем данных реальных карт
местности, превышающий объем оперативной
памяти, cложность представления ландшафта,
большой разброс в сложности получаемого пу-
ти: оптимальным решением может оказаться как
прямая, так и сильно изломанная линия.

I. Классификация алгоритмов

Алгоритмы поиска оптимального пути
можно разделить на две группы: алгоритмы поз-
воляющие определить оптимальной путь и ал-
горитмы позволяющие найти субоптимальный
путь. Первой группе требуется полностью иссле-
довать игровую область. Самым простым спосо-
бом является полный перебор всех возможных
марштрутов. Однако такой способ неприменим в
большинстве случаев из-за чрезмерных наклад-
ных расходов. В связи с этим на первый план
выходят алгоритмы поиска субоптимального пу-
ти. Примерами являются эвристические алго-
ритмы, которые на каждом шаге приближаются
к конечной точке. [1]

II. Агоритмы поиска оптимального
пути

Алгоритм Дейкстры. Этот алгоритм назван
по имени создателя и был разработан в 1959 году.
В процессе выполнения алгоритм проверит каж-
дую из вершин графа, и найдет кратчайший путь
до исходной вершины. Стандартная реализация
работает на взвешенном графе — графе, у ко-
торого каждый путь имеет вес, т.е. “стоимость”,
которую надо будет “заплатить”, чтобы перейти
по этому ребру. При этом в стандартной реали-
зации веса неотрицательны. На клетчатом поле

вес каждого ребра графа принимается одинако-
вым (например, единицей).

Алгоритм А*. Данный алгоритм являет-
ся расширением алгоритма Дейкстры, ускорение
работы достигается за счет эвристики — при рас-
смотрении каждой отдельной вершины переход
делается в ту соседнюю вершину, предположи-
тельный путь из которой до искомой вершины
самый короткий. При этом существует множе-
ство различных методов подсчета длины предпо-
лагаемого пути из вершины. Результатом работы
также будет кратчайший путь.

Поиск по первому наилучшему совпадению
(BFS). Усовершенствованная версия алгоритма
поиска в ширину, отличающаяся от оригинала
тем, что в первую очередь развертываются узлы,
путь из которых до конечной вершины предпо-
ложительно короче. Т.е. за счет эвристики дела-
ет для BFS то же, что A* делает для алгоритма
Дейкстры.

IDA* (A* с итеративным углублением) Рас-
шифровывается как Iterative Deeping A*. Яв-
ляется измененной версией A*, использующей
меньше памяти за счет меньшего количества раз-
вертываемых узлов. Работает быстрее A* в слу-
чае удачного выбора эвристики. Результат рабо-
ты — кратчайший путь.

III. Выводы

В работе представлен краткий обзор и
классификация алгоритмов поиска оптималього
пути. Рассмотрены наиболее эффективные алго-
ритмы для получения реалистичного пути в слу-
чаях, когда затраты на обращение к ландшафту
оказываются критичными.
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