Отчет по лабораторной работе №2

1)Описание задачи и выбранных паттернов
Цель работы: разработать гибкую и расширяемую программу для поиска пути от старта до выхода из лабиринта, с возможностью выбора алгоритма, а также экспериментально сравнить алгоритмы.


Выбранные паттерны:

1. Builder (Строитель)
Паттерн Builder использован для создания лабиринта из файла.
Реализованы классы:
- MazeBuilder — интерфейс строителя
- TextFileMazeBuilder — загрузка из текстового файла
- Builder скрывает сложность построения объекта:
- чтение файла
- парсинг символов (# — стена, — проход, S — старт, E — выход)
- создание клеток с координатами
- определение старта и выхода
- валидация (ровно один старт и один выход)
Преимущества: легко добавить новый формат файла (JSON, XML) без изменения основного кода.

2. Strategy (Стратегия)
Паттерн Strategy использован для выбора алгоритма поиска.
Реализованы:
- PathFindingStrategy — интерфейс стратегии
- BFSStrategy — поиск в ширину (гарантирует кратчайший путь)
- DFSStrategy — поиск в глубину (быстрый, не гарантирует кратчайший путь)
- AStarStrategy — A* с манхэттенской эвристикой (баланс скорости и точности)
Преимущества:
- алгоритмы взаимозаменяемы
- можно переключать во время работы программы
- новый алгоритм легко добавить

3. Observer (Наблюдатель)
Паттерн Observer использован для обновления интерфейса.
Реализованы:
- Observer — интерфейс наблюдателя
- ConsoleView — отображение лабиринта в консоли
- MazeSolver уведомляет наблюдателей о событиях:
- "Начат поиск"
- "Путь найден"
Преимущества: логика поиска отделена от логики отображения.

4. Command (Команда)
Паттерн Command использован для пошагового движения игрока.


Реализованы:
- Command — интерфейс команды
- MoveCommand — команда перемещения игрока
- Player — игрок с текущей позицией
Преимущества:

можно отменить последний ход (undo)

легко добавить новые команды
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3) Результаты экспериментов (таблицы, графики).
Графики:
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4) Анализ эффективности алгоритмов и применимости паттернов.
На малых лабиринтах различия между алгоритмами практически отсутствуют. На средних и больших лабиринтах отличия становятся заметнее. Алгоритм DFS в ряде случаев показывает небольшое время выполнения, однако исследует значительно больше клеток. BFS гарантирует кратчайший путь, но требует больше ресурсов.
Алгоритм A* использует эвристику Манхэттенского расстояния:
|x1-x2|+|y1-y2|
Благодаря этому поиск становится направленным и уменьшается количество исследуемых состояний. На больших лабиринтах A* показал лучшие результаты. Отсюда становится понятно, что алгоритм BFS предназначен для случаев, когда нужен точный путь при этом не важно время поиска, алгоритм DFS наоборот же, не способен найти точный путь, зато находит выход быстрее всех, а A* - это баланс между скоростью и точностью.
5)Вывод:
В ходе работы была разработана программа поиска пути в лабиринте с использованием объектно-ориентированного подхода и паттернов проектирования.
Использование паттернов позволило:
-Отделить создание объектов от использования;
-Сделать алгоритмы взаимозаменяемыми;
-Разделить логику и отображение;
-Обеспечить расширяемость системы.
Без использования паттернов изменение программы потребовало бы изменения большого количества кода.
Например:
-Добавление нового формата файла без Builder затронуло бы основную программу;
-Новый алгоритм без Strategy потребовал бы переписывания логики;
-Изменение интерфейса без Observer затронуло бы алгоритмы поиска.
Таким образом, применение ООП и паттернов существенно повысило гибкость, поддержку и масштабируемость системы.

image1.png
“iterface-
PathFindingstratesy

“findpath{maze, start, it : Tuple
restorePathiparant, start, exit): List<Cell

Brsstrategy

DFsstrategy

[r—

aze maze.
PalbFindingsratesy stiatogy
Lit-bszrver- bservers

“setstrategy{strateey)
wsolve) : Searchstats
<addObserverfobserver)
“notify(event)

PR S,

Fa——

foat time_ms
int visited cels
it path length

st e

pre—

“findpachimaze, start, exi) : Tple

“findPath(maze, star, ext) : Tuple:

heuristifcell, exit : int
findPathimaze, star, et : Tuple

“iterface-
Command

sexccute)
+unda)

i

MoveCommand

Player player
el new cell
cell oid_cell

interface-
| Mazoulider

“updatefovent)

“buidFronFile(flename) : Waze.

Cansaleview

[RC———

)

pe—
sundof)

render(maze, piayer, path)

“buldFromFileflename) : Maze.

cell positon

“ineistart_cell)

it width
inthefght
celf cells
coustart
el exic

<add rowrow)
“aerCel(x, ) : Cell |
“getieightorsicel : List-Cell>
“printhaze()

cen /

it x
ool Wall
bool istart
ool iExit

wispassable): bool
+eafother) - boot
“hash() : it





image2.png
MC

Bpems BbiNoSIHEHNSA

144

124

101

strategy
. A
mm BFS
N DFS

big_maze

N

medium_maze no_wall_maze
maze

. |

small_maze




image3.png
KNeTkun

KonunyecTBO MoCeLEHHbIX KIETOK

4000 -

3500 1

3000 1

2500 1

2000 4

1500 A

1000 A

500 1

strategy
. A
mm BFS
N DFS

big_maze

e e |

medium_maze no_wall_maze  small_maze

maze




image4.png
warun

OnuvHa nyTtn

300 1

250 1

200 4

150 1

100 1

50 1

strategy
. A
mm BFS
N DFS

big_maze

m il

medium_maze no_wall_maze
maze

m

small_maze





