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Analiza rozwigzan

* Dla kazdej pary zamowien / klientéw obliczono

— Znormalizowang odlegtos¢ d pomiedzy
zamowieniami

— Znormalizowany iloczyn p rozmiaréw zamowien

— Wartosci bezwzgledne roznicy wspotrzednych
sferycznych @1 i ¢2 pomiedzy zamowieniami oraz
znormalizowanej réznicy odlegtosci r1ir2 od
zajezdni

— Czynnikami normalizujgcymi byta pojemnosc
pojazdu oraz kwadrat dtugosci przekatnej obszaru,
na ktorym znajdujg sie zamowienia
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Odlegtosc od zajezdni

Histogram of radius
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zajezdni
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Wspotrzedne sferyczne

Histogram of angles
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Odlegtosc

Histogram of distances
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Histogram of products

0.0 02 04 06 08 1.0 12

The research was financed by the National Science Centre in Poland,

2013-06-05 based on the decision DEC-2012/07/B/ST6/01527 H



oczyn wielkosci zamowien
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/astosowanie UCB

* 12 rozpatrywanych stanow dla par
pojazd/zamowienie

— Wypetnienie pojazdu po przypisaniu zamowienia
* Mozna dotozy¢ dowolne zamdwienie
* Mozna dotozyc jakies zamodwienie
* Nie mozna dofozy¢ zadnego zamodwienia
— Srednia odlegto$¢ zamdwienia od zamdwien pojazdu
e <0.2
. [0.2;0.4)
e [0.4;0.6)
e >=0.6
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* n-—liczba testow danej akgji

e L —sumaryczna dtugosc tras pojazdow
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/astosowanie UCB

S8 . Sposrod obecnych dla par zaméwienie/pojazd stanéw

wybierany jest najlepszy

* Po wybraniu stanu maksymalizujgcego sume sredniego
zwrotu i wspotczynnika ilosci odwiedzin wybierany jest
losowy pojazd znajdujacy sie w danym stanie

| . Jezeli sg to pierwsze odwiedziny stanu wybierane jest
dodanie zamoéwienia do wybranego pojazdu

e Jezeli przypisanie nowego pojazdu nie byto w stanie
testowane, to wybierane jest dodanie zamoéwienia do
nowego pojazdu

« Zamowienia sg podawane w kolejnosci okreslonej przez
kat wektora tgczacego zamowienie i zajezdnie (¢)
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Wstepne wyniki

MC 100 MC 1000 UCB 100 UCB 200

Min Avg Dev Min Avg Dev Min Avg Dev Min Avg Dev

okul.17.clustered 1261 1381 95 1133 1255 83 1206 1355 121 1353 1453 75

okul.17.plain 1584 1686 81 1472 1622 148 1532 1703 102 1624 1823 103
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Wyniki ,bandytow”

Size
Small Small Medium  Medium Large Large
Distance
Add Skip Add Skip Add Skip
Very Close 2386: 1834 845: 1993 3548: 1903 10404: 1873 1262: 1865 663: 1983
Close  621:1937 650: 1952 3883: 1861 11770: 1888 1556: 2001 3637: 1845

Far 908: 1933 632: 1985 2262: 1998 8859: 1947 1640: 1881 687: 1994

Very Far 388: 2051 276: 2149 1422: 1988 1906: 2044 235:2010 232:2021
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nioski i zagadnienia do zbadania

Podejscie w ktorym caty czas rozwigzywana

jest catosc zadania nie wymaga PSO

UCB (na razie) nie poprawia wynikow
Dobor wspotczynnika C

Dobor progow odlegtoscii zapetnienia
pojazdu
Kompresowanie wynikoéw z symulacji
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