MASINOPE

Naidetest dppimine
Induktiivsed meetodid

Antud.

X(N,M), i=1,...,N; j=1,...,M; h; =0,...,K;-1
Leida.

|R] -> min

R = {ry}, kus

R - reeglite hulk,

ru - u. reegel

ry = if COMPLEX then CLASS

COMPLEX = {selectorg}

selector; =hy,te{}

|COMPLEX| £ M-1

V(selectora, selectorg) €e COMPLEX, A =B

Piisavus. Iga naide kaetud ainult Ghe class’i reegliga.

Taielikkus. Kdik naited kaetud vahemalt Gihe reegliga.



Algoritm.

S0. t:=0; REEGEL={}; POT={}; POLE:={}
S1. Leia sagedused (vabad)
S2. Fikseeri potensiaalsed reeglid (Y suhtes ainult tiks mittenulline sagedus)
POT={R.}, |POT|=P, jarjesta kahanevalt. Kui POT=J, mine S5.
S3. Reegliks oleku kontroll
FORL=1TOP
R, -> REEGEL R_ , elimineeri potensiaalse reegli R, objektid.
Kui selle tulemusena mingi(te) veel analltsimata pot. reegli(te)
{R+}, T>L, sagedus muutub =0, siis ({R1}->POLE; Kui |Rt| = |R|,
siis (REEGEL:=REEGEL &POLE); POT:= POT - POLE)
Véljasta REEGEL.
S4. t:=0; elimineeri eraldatud reeglitega kaetud objektid. Kui sagedustabel =
&, siis mine LOPP.
Mine S2.
S5. Vali juhttipp h;; h; -> REEGEL,; t:=t+1;
kuit > M, siis (valjasta REEGEL; mine S4).
Tee valjavott. Mine S1.
LOPP. Reeglid on véljastatud.



Néaide.

X(8,3), Xj=1,...,3
i\j 1 2 3 4
1 2 1 1 1
2 1 1 1 1
3 2 3 1 2
4 2 2 1 2
5 2 3 2 1
6 1 3 1 2
7 1 3 2 1
8 2 1 2 1
Y X Sage-
vaartu-sed dused
1 2 3 2 hi=1
2 1 0 3
1 3 0 3 hi=2
2 2 1 0
1 0 2 0 hi=3
2 0 2 0
R1=21->4.1;, R,=22->4.2; R,=32->4.1



Vabad vaartused

Y X
1 0 0 0 hi=1
2 1 0 2
1 0 0 0 hi=2
2 1 0 0
1 0 0 0 hi=3
2 0 2 0
Reegliks oleku kontroll: pot. reegel 3.1.

I\X1\j 1 3 4
3 2 1 2
6 1 1 2
1 1 2
2 1 0

R;=3.1&2.1->4.2
Elimineerime reegli R,.

Y X
1 0 0 0 hi=1
2 0 0 0
1 0 0 0 hi=2
2 0 0 0
1 0 0 0 hi=3
2 0 0 0

Sagedustabel tuhi, reeglid on eraldatud.
Vahim reeglite hulk oleks jargmine:

1) 21->4.1
2) 3.2->41
3) 22->4.2

4)  3.1&2.3->4.2




