A Zoznam a popis procedur na riesenia uloh postara

Oznacenie
procediiry Popis procediry
P1 Vypocet Floydovho algoritmu.
Urcenie najkratsej cesty z l'ubovol'ného do iného 'ubovol'ného vrcholu v grafe,
i digrafe, resp. zmieSanom grafe.
Transformacia hran z matice vzdialenosti do tabulkovej formy. Hrana je
P3 reprezentovand koncovymi vrcholmi, dizkou, podtom vyskytov v grafovej
Struktire a orientaciou.
P4 Zapis fiktivnych hran do grafovej Struktary.
P5y Urcenie vrcholov neparneho stupna v grafe G.
P6y Vytvorenie uplného grafu K.
P7y Zostavenie a rieSenie bivalentej tlohy. (Najlacnejsie tplné parenie).
P8, Kontrolu symetrickosti digrafu G.
P9, Urcenie bilancie vrcholov digrafu G.
P10, Zostavenie rieSenie vybilancovanej dopravnej tlohy.
P11, Urcenie bilancie vrcholov zmieSaného grafu G.
P12, Kontrolu orientacie hran zmieSaného grafu G.
P13, Vytvorenie faktorovych grafov v zmieSanom grafe G.

Zdroj: Vlastné spracovanie.




B  RieSenie neorientovanej ulohy postara

Na konkrétnom priklade je uvdeny optimalizacny pristup rieSenia neorientovanej
ulohy, taktiez je tato tiloha vyrieSena pomocou suboru procedur, ktoré boli v praci vytvorené.

Priloha sluzi aj ako navod ako v prostredi MS Excel ekvivalentné ulohy riesit’.

B.1 Optimaliza¢ny pristup rieSenia

Optimaliza¢ny pristup rieSenia je ilustruvany na konkrétnom priklade. Nech je dany
nasledovny hranovo ohodnoteny neorientovany graf G = (V, H,, c),c: H, » R {. Je potrebné

poznamenat’, ze graf obsahuje vrcholy parneho aj neparneho stupiia a je suvisly.
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Obr. B-1: Neorientovany graf G = (V, H,,). Zdroj: Vlastné spracovanie.
Ohodnotenie jednotlivych hran je uvedené v nasledujucej tabulke, priCom oznacenie
hran je v tvare, ktoré je potrebné pre zostavenie optimalizacnej tlohy, napr. oznacenie
X1, predstavuje hranu, ktora je medzi vrcholmi 1 a 2, pri¢om oznacéenie x,, by predstavovalo

rovnakt hranu.

Tab. B-1: Ohodnotenie hran neorientovaného grafu G = (V, H,,). Zdroj: Vlastné spracovanie.

Oznacenie | Ohodnotenie | Vyskyt

hrany hrany hrany
X1 1 1
X13 2 1
Xo4 3 1
X34 5 1
Xps 7 1
X3¢ 4 1
X45 2 1
X46 3 1
Xe7 6 1




Optimaliza¢nd uloha ma na zaklade vzt'ahu uvedeného v tretej kapitole pre uvedenu

konkrétnu situaciu nasledovny tvar:
min 1x,, + 2xq3 + 3x54 + Sx34 + 7Xy5 + 4X36 + 2X45 + 3x46 + 6xg7 + 2X57
pri ohrani¢eniach
X1z + X13 = 224
X12 + X4 + X35 = 22,
X13 + X34 + X3¢ = 223
Xpa + X34 + Xy5 + X4 = 224
X5 + Xg5 + X57 = 225
X3¢ t X46 + Xg7 = 224
X5y + Xg7 = 227
X12, X13) X24) X34) X25) X36) X45) Xa6) X67, X57 € {0,1}
Z4,2,23,24, %5, 26, 27 € L™, z =0

Optimalne rieSenie Ulohy, ktoré bolo ziskané rieSenim ulohy ako Ulohy linedrneho

programovania je uvedené v nasledujuce;j tabulke:

Tab. B-2: Optimalne rieSenie neorientovanej ulohy postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Oznacenie | Ohodnotenie | Vyskyt

hrany hrany hrany
X1 1 2
X13 2 2
X34 3 1
X34 5 1
X255 7 1
X36 4 1
X45 2 2




Hodnota ucelovej funkcie je 43 jednotiek. Vysledni hodnotu je mozné interpretovat’
nasledovne (pre zjednodusSenie je pouzita analdgiu postara): Ak postar zane rozvoz posty z
I'ubovol'ného bodu dopravnej siete s imyslom prejst’ kazdou hranou minimalne raz, pricom
chce absolvovat' trasu &o najkratSej dizky, prejdena vzdialenost bude mat’ hodnotu 43

jednotiek. Grafické zobrazenie riesenia:

Obr. B-2: Vysledny neorientovany graf G = (V, H,,). Zdroj: Vlastné spracovanie.

Z vysledkov a grafického zobrazenia, je zrejmé, o ktoré hrany bude postarova cesta

doplnend. Zaroven je splnend podmienka parnosti vSetkych vrcholov, ¢ize graf je eulerovsky.

B.2 RieSenie prostrednictvom implementovaného algoritmu

Neorientovand uloha poStara je nazorne vyrieSena Vv prostredi MS Excel, do ktorého
bol implementovany Edmondsov algoritmus na rieSenie danej ulohy. Zadanie ulohy je rovnaké

ako v predchadzajucej Casti. Po spusteni suboru ,,UPP.xIsm* sa zobrazi nasledovny nahl'ad:

Mastroje na wpodet neotientovane] alohy p.. @

‘ ZADAMIE WSTUPOY

JE GRAF EULERQVSEY?

FLOYDOY ALGORITMUS

MATICEK a L

PRIAMA CESTAZ DO j

HODNOTA POSTAROYE] TRASY

PRIAMY WYPOCET

ZMAZAMNIE LIDAIOY

Obr. B-3: Panel nastrojov na rieSenie neorientovanej ulohy postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.



Na zaciatku je mozné zvolit' iba prvi moznost, Cize su zadané vstupy v podobe matice

vzdialenosti. V nasom pripade ma matica nasledovny tvar:

A B [ B E F G H

1 juzly ul i) u3 ud ub ub us

2 ul 0 1 2m il lal il

3 u? 1 Om 3 7m il

4 u3 2m I} S 4m

5 oud m 3 =3 0 2 3m

B us |m 7m 2 O

7 o|uE |m m 4 3m ]

B8 |uf |m m m m 2 =]

Obr. B-4: Matica vzdialenosti, neorientovana tloha postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Po zadani vstupnych dat, je moznost’ overit, ¢i graf uz nie je eulerovsky (graf obsahuje

iba uzly parneho stupiia), a teda ulohu nie je potrebné d’alej riesit, ked’Ze postar prejde kazdou

hranou jedenkrat, ¢o vSak nie je na§ pripad, a preto sa bude vo vypoctoch pokracovat.

Vystupom Floydovho algoritmu je v nasom pripade matica najkratSich vzdialenosti

,L“ @ pomocna matica ,,K*, ktora sluzi na ur€enie trasy z l'ubovolného do l'ubovolného

vrcholu siete. Pre konkrétny pripad obsahujii matice nasledovné hodnoty:
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Obr. B-5: Matica vzdialenosti a pomocna matica K. Zdroj: Vlastné spracovanie.
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Panel s nastrojmi ponuka taktiez moznost’ zobrazenia najkratsej priamej cesty z l'ubovol'ného

do l'ubovolného vrcholu siete. Tdto moZnost’ ma pre pouZzivatel’a iba informativny charakter,

ale procedura, ktora sa pod fiou nachadza je pouzivana pri d’alSom rieSeni Glohy. Pre ilustraciu

ur¢ime najkratSiu cestu v vrcholu 1 do vrcholu 7. Vystup je zobrazeny na nasledujucom

obrazku.

3 |wstup wystup

T
—
—
L}
P2
P

Obr. B-6: Najkrats$ia vzdialenost’ z vrcholu 1 do vrcholu 7. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Z vystupu je zrejmé, Ze najkratSia cesta medzi vrcholmi 1 a 7 obsahuje vrcholy 2, 4, 5, pricom

celkova vzdialenost’ je 8 jednotiek.



Po zvoleni moznosti ,,HODNOTA POSTAROVEJ TRASY* ziskame vystup, ktory nam

zobrazi nasledovné rieSenie ulohy.

A B C D E F E H J
1 2 3 5 B YRCHOLY NEFARNEHD STUPNA,

2

3 WRCHOL i %RCHOL | L FIKT. HRANY UF HODNOTA POSTAROVE] TRASY
4 2 3 3 17 1 0 16 43

5 2 5 5 0 0

B 2 B B 0 0

7 3 2 3 17 1 0

B 3 5 7 0 0

9 3 B 4 0 0

10 5 2 5 nr 1 0

11 5 3 7 0 0

12 5 B 5 1 0

13 B 2 B o" 1 0

14 B 3 4 0 0

15 B 5 5 1 0

Obr. B-7: Vysledny vystup, neorientovana tiloha postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Interpretacia vystupu je nasledovnd: Prvy riadok obsahuje vrcholy neparneho stupiia,
¢o zodpoveda druhému kroku algoritmu. Vystup taktiez obsahuje Gplny graf K,; (Vg, Hg, d),
ktorého vrcholy sa nachadzaji v stipcoch »VRCHOL i“ a ,,VRCHOL j“, taktieze je uvedena
najkratsia vzdialenost’ medzi jednotlivymi vrcholmi (stipec ,, L), na zaklade tych dat je dalej
zostavena a rieSena bivaletna uloha najlacnejsieho parenia pomocou ,,solveru“. Stipec ,,FIKT.
HRANY* obsahuje vysledné hodnoty tejto tlohy. Vidime, Ze zdvojené hrany sa nachadzaju
medzi vrcholmi 2 a3, 3 a2, 5 a6, 6 a5, hodnota ucelovej funkcie dosahuje hodnotu 16
jednotiek. Ked'ze ide o neorientované hrany, vysledné zdvojenie bude medzi hranami 2 a 3, 5

a 6, a postarova trasa nadobudne hodnotu 43.

Okrem vyrieSenia ulohy, teda urCenia poStarovej trasy mame K dispozicii ak

informéciu o presnom rozloZeni hrén s nasledujicou podobou.

A B & D E
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Obr. B-8: Vysledné rozloZenie hran, neorientovana loha postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.



Stipec A aB reprezentuji koncové vrcholy jednotlivych hran, stipec C predstavuje
vzdialenost’ prislusnej hrany, stipec D poskytuje informaciu o orientacii hran, pri¢om hodnota
1 znamen4, e hrana je neorientovana. NajddleZitej$iu informaciu obsahuje stipec E a teda

pocet vyskytov prislusnej hrany.

Ak porovname vysledky dosiahnuté optimalizacnym a pristupom implementovanym

algoritmom, vidime, ze hodnota postarove;j trasy je identicka.



C RieSenie neorientovanej ulohy poStara

Obdobne ako v predchadzajucej ¢asti na konkrétnom priklade uvedieme optimalizaény
pristup rieSenia orientovanej ulohy, taktiez tito ulohu vyrieSime pomocou stiboru procedur,
ktoré sme v praci vytvorili. Priloha slizi aj ako ndvod ako v prostredi MS Excel ekvivalentné

ulohy riesit’.

C.1 Optimalizacny pristup rieSenia

Optimaliza¢ny pristup rieSenia ilustrujeme na konkrétnom priklade. Nech je dany
nasledovny hranovo ohodnoteny orientovany digraf G = (V,H,,c),c:H, > R

Poznamenajme, ze digraf obsahuje aj nesymetrické vrcholy a je silne stvisly.

Obr. C-1: Orientovany digraf G = (V, H,). Zdroj: Vlastné spracovanie.
Ohodnotenie jednotlivych hran je uvedené v nasledujucej tabulke, priCom oznacenie
hran je v tvare, ktoré je potrebné pre zostavenie optimalizatnej ulohy, napr. oznacenie

X1, predstavuje hranu, ktorej poc¢iato¢ny vrchol je 1 a koncovy vrchol je 2.

Tab. C-1: Ohodnotenie hran orientovaného digrafu G = (V, H,). Zdroj: Vlastné spracovanie.

Oznacenie | Ohodnotenie | Vyskyt

hrany hrany hrany
X1 1 1
Xps 7 1
X31 2 1
X36 4 1
X42 3 1
X43 5 1
Xs54 2 1
Xeq 3 1
Xg7 6 1




Optimalizacnd uloha mé& na zaklade vztahu uvedené¢ho v kapitole 3 pre uvedenu

konkrétnu situaciu nasledovny tvar:
min 1x,, + 2x31 + 3x45 + Sx43 + X35 + 4X36 + 2X54 + 3Xg4 + 6X67 + 2Xx75
pri ohrani¢eniach
X12 — X33 =0
X1z + X4p — X5 = 0
X31+ X36 —X43 =0
X4z + X43 — X54 — X4 = 0
X54 — X25 — X75 = 0
Xe4 + Xg7 — X36 = 0
X75 —Xg7 = 0
X12, X31, X42, X43, X25, X36, X54, X64) X67, X75 = 1
X125 X31, Xa2, X43, X25, X361 X540 X640 X7, X75 € L

Optimalne rieSenie Ulohy, ktoré sme ziskali rieSenim ulohy ako Ulohy line4drneho

programovania je uvedené v nasledujtcej tabul’ke:

Tab. C-2: Optimalne rieSenie orientovanej ulohy postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Oznacenie | Ohodnotenie | Vyskyt

hrany hrany hrany
X1 1 1
Xos 7 2
X31 2 1
X36 4 2
X42 3 1
X43 5 3
X54 2 3




Hodnota ucelovej funkcie je 60 jednotiek. Vysledni hodnotu mézeme interpretovat’
nasledovne: Ak poStar zacne rozvoz posty z 'ubovol'ného bodu dopravnej siete s umyslom
prejst kazdou hranou minimélne raz, priom chce absolvovat trasu o najkratiej dizky,

prejdend vzdialenost’ bude mat’ hodnotu 60 jednotiek. Grafické zobrazenie rieSenia:

Obr. C-1: Vysledny orientovany digraf G = (V, H,). Zdroj: Vlastné spracovanie.

Z vysledkov a grafického zobrazenia, je zrejmé, o ktoré hrany bude poStirova cesta

doplnena. Vsetky vrcholy st vybilancované, ¢ize graf je eulerovsky.

C.2 RieSenie prostrednictvom implementovaného algoritmu

Orientovanu ulohu postara nazorne vyrieSime v prostredi MS Excel, do ktorého sme
implementovali algoritmus na rieSenie danej ulohy. Zadanie ulohy je rovnaké ako v
predchéadzajucej Casti. Po spusteni suboru ,,DPP.xIsm* sa zobrazi panel néstrojov s rovnakymi
moznostami ako v pripade neorientovanej tlohy postara, preto budeme d’alej prezentovat’ iba

odli$nosti v priebehu riesenia.

Na zaciatku je opdt’ mozné zvolit' iba prvi moznost, ¢ize zadame vstupy v podobe

matice vzdialenosti. V naSom pripade ma matica nasledovny tvar:



1 |uzly U1 U2 u3 114 ua 1A uv
2 ] m I m I m
3 U2 (m 0 1 7m m
4 U3 2m 0 m m 4m
i ud (m 3 ] 0m 1 m
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Obr. C-2: Matica vzdialenosti, orientovana uloha postira. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Vystupom Floydovho algoritmu je v matica najkrat$ich vzdialenosti ,,L“ a pomocna
matica ,,K*“ sobdobnymi vlastnostami ako v pripade neorientovanej ulohy. Po zvoleni

moznosti ,,HODNOTA POSTAROVEJ TRASY* ziskame vystup, ktory nam zobrazi

nasledovné riesenie ulohy.

A B C D E F G H |

1 M ouTt BIL Dlzka tras 3 B

2 W1 1 1 DI ED_i 2 14 18 1
3 W2 2 1 1 ] 7 11 1
4 %3 1 2 -1 1 1

g9 v 2 2 0 25

B %5 2 1 1 1 0 1
7 B 1 2 1 0 1 1
g8 W 1 1 ] 1 1

Obr. C-3: Vysledny vystup, orientovana tloha postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Okrem vyrieSenia ulohy, teda urCenia poStarovej trasy mame k dispozicii ak

informaciu 0 presnom rozlozeni hran s nasledujicou podobou.

A, B & D E

000~ &= | LD =
it R s R n R - g R R S
M~ = ke L) B 00— (M kD
B0 Q0 RO LD e RO —
L R s I e R e Y e R o O o R o s R e |
— = = L) D) = R = R —

o —=
b L=

Obr. C-4: Vysledné rozloZenie hran, orientovana tiloha po$tara. Zdroj: Vlastné spracovanie.
Stipec A a B reprezentujii koncové vrcholy jednotlivych hran, stipec C predstavuje
vzdialenost’ prislusnej hrany, stipec D poskytuje informaciu o Orientcii hran, pri¢om hodnota
znamend, Ze hrana je orientovana. Najddlezitej§iu informaciu obsahuje stipec E a teda pocet

vyskytov prislusnej hrany.



Ak porovnadme vysledky dosiahnuté optimalizanym a pristupom implementovanym

algoritmom, vidime, Ze hodnota postarovej trasy je identicka.
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D  RieSenie zmieSanej ulohy posStara

Obdobne ako v predchadzajucej ¢asti na konkrétnom priklade uvedieme optimalizacny
pristup rieSenia zmieSanej tlohy, taktiez tito tlohu vyrieSime pomocou stboru procedur, ktoré
sme V praci vytvorili. Priloha sluzi aj ako ndvod ako v prostredi MS Excel ekvivalentné ulohy

riesit’.

D.1 Optimaliza¢ny pristup rieSenia

Optimaliza¢ny pristup rieSenia ilustrujeme na konkrétnom priklade. Nech je dany

nasledovny hranovo ohodnoteny migraf ¢ = (V,H,,H,),c: H,, H, > R {.

Obr. D-1: Migraf 6 = (V,H,, H,). Zdroj: Vlastné spracovanie.

Ohodnotenie jednotlivych hran je uvedené v nasledujucej tabulke, priCom oznacenie
hran je vtvare, ktoré je potrebné pre zostavenie optimalizac¢nej Ulohy, napr. oznacenie
X1, predstavuje orientovanu hranu, ktorej pociato¢ny vrchol predstavuje bod 1 a koncovy bod
2. Pri neorientovanych hranach je potrebné dvojité oznacenie, resp. hrana ktord sa nachadza
medzi bodmi 1 a 3 je reprezentovana oznaceniami x;3 & X31, pretoze cielom ulohy je priradit’
orientaciu kazdej hrane. Ak atriblt orientacie hrany dosahuje hodnotu 0, hrana je orientovana,

hodnota 1 reprezentuje hranu, ktord je neorientovana.

Tab. D-1: Ohodnotenie hran migrafu G = (V,H,, H,). Zdroj: Vlastné spracovanie.

Oznacenie | Ohodnotenie | Vyskyt | Orientdcia
hrany hrany hrany hrany
X1z 1 1 0
X13 2 1 1
X31 2 1 1
Xys 7 1 1
X5y 7 1 1
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Optimaliza¢na uloha ma na zadklade vzt'ahu uvedeného v kapitole 3 pre uvedenu

konkrétnu situdciu nasledovny tvar:

min 1x,, + 4x3¢ + 3X45 + 5x43 + 2x54 + 6Xg7 + 2X13 + 2x37 + 3X46 + 3Xg4 + 7X3s
+ 7XS2 + ZX57 + 2x75

pri ohranic¢eniach
X12 +X13 — %31 =0
X5 — Xs5p — X12 —X42 =0
X31 +X36 —X13 —X43 =0
Xap + Xa3 + X46 — X54 — Xes = 0
Xs54 + X53 + X57 — X5 —X75 = 0
Xe4 + Xg7 — X36 — X46 = 0
X75 — X57 — X7 = 0
X3 +x31 =1
Xo5 + X5p =1
Xg6 + Xga =1

X5z +.X75 =1
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X12,X42,X43, X54, X7 = 1

n
X12, X13, X31, X42, X43, X25, X52, X36, X54) X46) X64s X67) X57, X75 € 1L

Optimalne rieSenie ulohy, ktoré sme ziskali rieSenim ulohy ako ulohy linedrneho

programovania je uvedené v nasledujucej tabulke:

Tab. D-2: Optimalne rieSenie zmieSanej ilohy postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Oznacenie | Ohodnotenie | Vyskyt | Orientéacia
hrany hrany hrany hrany
X1 1 1 0
X13 2 0 0
X31 2 1 0
X35 7 2 0
X5 7 0 0
X4 3 1 0
X43 5 3 0
X5y 2 3 0
X46 3 1 0
Xo4 3 1 0
X36 4 1 0
Xo7 6 1 0
Xs7 2 0 0
X75 2 1 0

Hodnota ucelovej funkcie je 54 jednotiek. Vysledni hodnotu mdézeme interpretovat
nasledovne: Ak postar za¢ne rozvoz posty z 'ubovolného bodu zmieSanej dopravnej siete
s imyslom prejst’ kaZzdou hranou minimalne raz, pri€om chce absolvovat’ trasu ¢o najkratse;

dizky, prejdena vzdialenost’ bude mat’ hodnotu 54 jednotiek. Grafické zobrazenie rie$enia:

Obr. D-2: Vysledny zmie$any graf G = (V, H,, H,).Zdroj: Vlastné spracovanie.
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Z vyslednej grafickej interpretacie je zrejmé, ze vSetkym neorientovanym hrandm bola
priradend orientacia. Zaujimavy je pripad hrany xg, resp, x,s , hrana bola povodne

neorientovana, na zéklade rieSenie bola transformovana na dve protichodne orientované hrany.

D.2 RieSenie prostrednictvom implementovaného algoritmu

Zmiesanu ulohu postira nazorne vyrieSime v prostredi MS Excel, do ktorého sme
implementovali heuristicky algoritmus Mixed2 na rieSenie danej ulohy. Zadanie ulohy je
rovnaké ako v predchadzajiucej Casti. Po spusteni suboru ,,MPP.xlsm*“ sa zobrazi panel

nastrojov s nasledovnymi moznostami:

Mastroje na wypodet zrmieane] dlohy poitara @

ZADAMIE VATUPOY

FLOYDOY ALGORITUS

MATICEK L

WYPOUCET PRIAME] CESTY 20 DO j

In OUT DEGREE

LARGE CYCLES

ZMAZANIE LIDAIOY

PRIAMY ¥YPOCET

Obr. D-3: Panel nastrojov na rieSenie zmie$anej ulohy postara. Zdroj: Vlastné spracovanie.
Na zaciatku je opat’ mozné zvolit’ iba prvii moznost,, ¢ize zadame vstupy v podobe

matice vzdialenosti. V naSom pripade ma matica nasledovny tvar:

A B & D E F G H
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4 03 2m 0m il 4 m
5 ud m 3 = 0m Im
B U5 |m 7m 2 0m 2
7oue m il al Im 0 G
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Obr. D-4: Matica vzdialenosti, zmieSana uloha postira. Zdroj: Vlastné spracovanie.

Vystupom Floydovho algoritmu je v matica najkratSich vzdialenosti ,,L* a pomocna

matica ,,K* s obdobnymi vlastnost’ami ako v pripade neorientovanej, resp. orientovanej ulohy.



Moznost' ,IN OUT DEGREE® riesi prva cCast algoritmu, teda doplni orientované
hrany, resp. usmerni niektoré neorientované hrany, tak aby boli jednotlivé vrcholy

vybilancované. Vysledkom je nasledovna zostava hran:

Tab. D-3: Hrany zmieSaného grafu po vybilancovani vrcholov. Zdroj: Vlastné spracovanie.
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Stipec A predstavuje zaliatoéné vrcholy, stipec B koncové vrcholy hran, ich
vzdialenosti uvadza stipec C, stipec D uvadza orientaciu jednotlivych hran a stipec E
prezentuje pocet vyskytov jednotlivych hran. Z vystupu je vidiet, Ze skoro vSetky hrany st
orientované, jedind neorientovana hrana ja hrana x,¢. Ak by boli vSetky hrany orientované

Vv rieSeni by nebolo potrebné pokracovat’ graf by bol eulerovsky.

Pokratujeme moznostou ,LARGE CYCLES®, ktora rieSi druht cast' algoritmu
Mixed2, ato najlacnejsie Gplné parenie v zmieSanom grafe prostrednictvom faktorovych
grafov vytvorenych z neorientovanych hran. Poznamenajme, Ze tato Cast’ je na uvedenom
konkrétnom priklade zna¢ne zjednodusSena, pretoze faktorovy graf je len jeden aje
reprezentovany len jednou hranou x, . RieSenim bude len jej duplikacia, vysledok je

nasledovny:

Tab. D-4: Vysledné rozloZenie hran zmiesaného grafu. Zdroj: Vlastné spracovanie.
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Na zaklade vysledkov moZeme vidiet, Ze hodnota poStarovej trasy je rovnaka ako v pripade
optimaliza¢ného pristupu, a teda 54 jednotiek. Rozdiel je len v orientécii hrany x,¢. Kym pri
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optimalizacnom pristupe bola transformovand na dve protichodne orientované hrany,
heuristicky pristup hranu ponechal neorientovanu, ale jej vyskyt dosahuje hodnotu 2, o nema

vplyv na hodnotu postarovej trasy.
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Optické médium so subormi na rieSenie uloh poStara
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