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1 Popis pouzitych metod

1.1 Metoda hrubé sily (BF)

Metoda hrubé sily je zalozena na priichodu celym stavovym prostorem. Tato
metoda zarucuje nalezeni nejlepsiho TeSeni, ale pracuje v exponencidlnim
case.

1.2 Metoda vétvi a hranic (B&B)

Metodu hrubé sily je mozno optimalizovat tak, ze se neprochazi cely stavovy
prostor, ale vynechavaji se ¢asti, o kterych je znamo, ze nemohou obsahovat
reseni. To je vidét na obrazku 1.
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Obrazek 1: Pokud je oznaceny stav nevyhovujici z pohledu hmotnosti, je
jasné, ze pridavani dalsich véci do batohu nema smysl, protoze povede k jesté
vétsimu pretizeni batohu. Stejné tak pokud ani po pridani vsech (v dané vétvi
povolenych) véci do batohu nebude celkova cena véci umisténych v batohu
vétsi nez cena nejlepsiho nalezeného reseni, nema také smysl zkouset pridavat
do batohu dalsi véci. Tudiz neni tieba dale prohledavat nasledovniky tohoto
stavu - vyznaceny podstrom.

1.3 Metoda dynamického programovani s dekompozici
podle ceny

Metoda dynamického programovani tesi problémy tak, Ze nejprve fesi pod-

vvvvvv

vvvvvv



ceny plati, Ze se nejprve tesi postupné problémy se stanovenou cenou
0,1,2,.(P—-1),P

kde P je suma cen vSech véci, které je mozné umistit do batohu. Postup lze
realizovat v nékolika krocich. Mezivysledky se zapisuji do matice W velikosti

(n+1)x (P+1),

kde n je pocet véci v batohu.
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Obrézek 2: Vypliovani matice W.

Prvky matice 1ze popsat nasledujicim zptisobem:
Wi(i,c), kdei e<0,n> ace<0,P >
vyplnujeme ji podle nésledujicich pravidel (viz obrazek 2):
e W(0,0)=0
e W(0,c) =00, Ve >0

o W(i+1,¢)=min(W(i,c), W(i,c—Cit1) +wit1), ¥i >0,
kde Cjy1 je cena (i +1). véci a w;41 jeji vaha. Pokud ¢ — C1 < 0, pak
W(Z, Cc— Ci+1) = OQ.

Po vyplnéni matice W z ni miizeme zkonstruovat vektor reseni takto:

e prochazime sloupec n matice W od indexu P smérem k 0, dokud ne-
najdeme prvek W (n,1) takovy, ze W(n,i) < kapacita batohu

e pokud W(n,i) == W(n — 1,i), pak n — ty prvek neni soucésti feseni.
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e pokud jsme prvek ptidali do batohu, snizime kapacit batohu o hmotnost
pridaného prvku

e pokracujeme stejné ve sloupci n — 1, az ziskame celé Teseni.

Zdroj: https://edux.fit.cvut.cz/courses/MI-PAA/homeworks/knapsack/dynprog

1.4 Aproximativni algoritmus (FPTAS) — pouze mys-
lenka (pozor na chybu!)

Aproximativni algoritmus vychazi z metody dynamického programovani s

dekompozici podle ceny. Urychleni oproti dynamickému programovani se do-

sahuje redukci cen véci. Konkrétni implementace je zalozena na zanedbani

nékolika nejnizsich bita z ceny (viz obrazek 3). Tim dosdhneme urychleni,
ale algoritmus jiz nenajde zarucené nejlepsi feseni.
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bitd z ceny. Na obrazku je znazornéna redukce ceny ,90° na cenu ,,22°.



