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PROBLEMAS 
PATH FINDING 



Path Finding 

•  Camino desde un nodo origen (verde) a un nodo 
destino (rojo), evitando obstáculos (gris), sobre un 
mapa que está dividido en cuadrículas.  
 
•  Los movimientos permitidos en cada paso desde 
estado actual (nodo I), dependen del problema: 
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Path Finding Heurísticas 

•  Distancia Manhattan:  h(n) =  (abs(n.x-goal.x) + abs(n.y-goal.y)).  
 

•  Distancia Diagonal: h(n) = max(abs(n.x-goal.x), abs(n.y-goal.y)) 



Path Finding Heurísticas 

•  Distancia Euclídea: h(n) =  sqrt((n.x-goal.x)^2 + (n.y-goal.y)^2) 
 

http://theory.stanford.edu/~amitp/GameProgramming/Heuristics.html 



Otros Casos 

http://www-cs-students.stanford.edu/~amitp/game-programming/a-star-flash/main-hexagon.swf 

•  Animación flash casillas hexagonales: 
 
 
 
•  Animación flash casillas triangulares: 
 
 

http://www-cs-students.stanford.edu/~amitp/game-programming/a-star-flash/main-triangle.swf 



Práctica Entregar 
RouteApp 



Intsys.search.RouteApp 

Observar coste de las casillas, 
además de los obstáculos. 



Ejercicio 1. RouteApp 

Implemente heurística Distancia Euclídea 
 
La clase RouteHeuristicFunc en RouteFunctionFactory 
implemente el método 

 
public double h(Object state) 

 
 h(n) =  sqrt((n.x-goal.x)^2 + (n.y-goal.y)^2) 



Ejercicio 2. RouteApp 

Añada heurística Distancia Manhattan y Distancia Diagonal 
al programa. 
 

1. En la clase RouteApp añada dos entradas 
 
addSearchAlgorithm("A* search (Manhattan heuristic)", 

    new AStarSearch(new GraphSearch(), 
     RouteFunctionFactory.getMHeuristicFunction())); 

 
 
addSearchAlgorithm("A* search (Distancia Diagonal heuristic)", 

    new AStarSearch(new GraphSearch(), 
     RouteFunctionFactory.getDHeuristicFunction())); 

 
2. Implemente los métodos: 

RouteFunctionFactory.getMHeuristicFunction())); 
RouteFunctionFactory.getDHeuristicFunction())); 

 
 



Apéndice 
Algoritmo A* 



Algoritmo A* 
 cerrado:= {},   abiertos := {inicio}  
 g [inicio] := 0,  h [inicio] := heuristica(inicio, objetivo)  
 f [inicio] := g [inicio] + h [inicio].  

 
     MIENTRAS abiertos no es vacio 

 actual:= nodo menor valor f 
 SI actual = objetivo devolver ACIERTO 
 Eliminar actual de abiertos y  Añadir actual a cerrados 
   
  PARA CADA vecido (actual) 
   SI  vecino esta en cerrado CONTINUAR 
   g := g [actual] + distancia(actual,vecino)  

 
   SI vecino no esta en abierto 
    añadir vecino abierto 
    h [vecino] := heuristica(vecino, objetivo)  
    mejorado := verdad 
   SI NO SI g < g  [vecino]  mejorado := VERDAD  
    SINO           mejorado := VERDAD 

 
  SI mejorado == VERDAD  
   padre[vecino] := actual 
   g [vecino] := g 
   score[vecino] := g[vecino] + h [vecino] 

 
devolver FALLO 

Inicialización 

Expansión 
nodos 



Algoritmo A* 

Otra versión del 
Algoritmo 

 
Cambia 

condiciones 



Ejemplo Algoritmo A* 
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Cada Casilla 

Nodo Padre 
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