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: 
· Builder
Паттерн Builder использован для создания лабиринта из файла.
Реализованы классы:
-MazeBuilder
-TextFileMazeBuilder
Builder скрывает сложность построения объекта:
- чтение файла;
- парсинг символов;
- создание клеток;
- определение старта и выхода;
- валидация.
· Strategy
Паттерн Strategy использован для выбора алгоритма поиска.
Реализованы:
-PathFindingStrategy
-BFSStrategy
-DFSStrategy
-AStarStrategy
Преимущества:
-алгоритмы взаимозаменяемы;
-можно переключать во время работы
· Observer
Использован для обновления интерфейса.
Реализованы:
-Observer
-ConsoleView
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2) Листинги ключевых классов (можно выборочно) или ссылка на репозиторий.
Strategy:
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Command:
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Builder:
[image: ]


3) Результаты экспериментов (таблицы, графики).
Графики:
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Таблица: файл result.csv
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.
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# AGcrpaxTuan crpateru
Class PathFindingstrategy (ARC)
gabstractaethod
def Findpath(self, maze, start, exit_cell):
pass

def restorepath(self, parent, start, exit_cell):

path = 11

current - exit_cell

while current 1~ start:
path.append(current)
current = parent[current]

path.append(start)

path. reverse()

return path

# Komcperuan crpaTerun 85
class 8FSstrateg)(PathFindingsStrategy)
def Findpath(self, maze, start, exit_cell):
aueue = deque([start])
visited - {start)
parent = 1}

while quese:
current = queue.popleft()
3 current — exit_cell:
return (self.restorepath(parent, start, exit_cell), len(visited))

For neighbor in maze.getheighbors (current):
2 netghbor ot in visited:
visited.add(neighbor)
parent{neighbor] = current
‘queue append(netghbor)

return [1, len(visited)
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# AGcrpaxTHan xowanaa

Class Command(ABC):
gabstractaethod
def executa(self

[ p—
class Player:

def _init_(self, start_cell):

self.position = start_cell

# Konxpervas xowanza
Class MoveComsand(Comand):

Sel#.01d_cell = self.player.position
se1¢. player. position = self.new_cell

def undo(se1e):
se1¢. player. position = self.old_cell

# Hcnonsaosanwe Kowawa
Player = Player(maze.start)
for cell in path1:]:
command - WoveCommand(player, ce1l)
comand.execute() ¢ nepencasine urpors

history.append(coamand) # coxpaseiue ans soamexHoro
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# Abcrpaciui croouTens
Class Mazesuilder (ABC):
gabstractaethod
def butldFronFile(self, Filename):
pass

# Kowxperuuh crpouTens ans Texcromsx $ailnos

Class TextrileMszesuilder (Hazesuilder)
def butldFrosFile(self, Filename):

with open(filensme, ", encoding-"uts-

Lines = [Line.rstrip(*\n") for line in file]

height = len(lines)
width = len(Lines[e])
maze = Maze(width, height)

For x, line in enumerate(lines):
row = 11

For y, syabol in enumerate(1ine)

3 symbol

cenn

celi(x, y, isall-True)
e1i¢ symbol == °5":
cenl - cenlx,
elif sysbol == “E*
cell = Cell(x, y, is_exit-True)
elif sysbol == °
cell - cenlx, y)
e1se:
Faise ValueError(£ Herssecriah cunson: {syabal}")
rou.append(cel1)
maze.add_rou(row)

return maze

PR ee—
builder - TextFileHazesuilder()
maze - builder. buildFromFile("no_exit maze.txt”)
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