
 
《搜索》默认采用树搜索。 

广度优先搜索(BFS)： 

策略：优先扩展最浅的节点（FIFO 队列） 

目标检测：生成节点后立即检查是否为解 

深度优先搜索(DFS)： 

策略：优先扩展最深的节点（LIFO 栈） 

目标检测：生成节点后立即检查是否为解 

迭代加深搜索(IDS/IDDFS)： 

策略：结合 DFS 空间优势与 BFS 浅解优势 

    以深度限制 d=1,2,3…依次运行 DFS， 

若未找到则加深限制重新搜索 

目标检测：生成节点后立即检查是否为解 

一致代价搜索(UCS/Dijkstra 算法)： 

策略：优先扩展路径代价 g(n)最小的节点 

    即 cost，优先队列。 

目标检测：扩展节点时检查是否为解 

贪心搜索/最佳优先搜索： 

策略：优先扩展启发式函数值 h(n)最小的 

    节点，优先队列。 

目标检测：扩展节点时检查是否为解 

A*搜索： 

策略：优先扩展 f(n)=g(n)+h(n)最小的节点 

目标检测：扩展节点时检查是否为解 

ℎ∗(𝑛)一致性→可容许性 

 

可容许性：对于任意节点𝑛 ，有0 ≤ ℎ(𝑛) ≤

ℎ∗(𝑛) 中 ℎ∗(𝑛) 为从𝑛 到目标的真实最低

代价，即启发式函数从不高估代价，永远

乐观，保证𝐴 ∗树搜索最优（逐点检验） 

一致性：对于任意节点𝑛及中由动作 a 产生的

后续节点𝑛’ ，满足三角不等式：ℎ(𝑛) ≤

𝑐(𝑛, 𝑎, 𝑛’) + ℎ(𝑛’)，即生成的每一个子节点

的𝑓值≥中父节点的𝑓值，保证𝐴 ∗图搜索最

优（逐边检验） 

树搜索：可能会重复；图搜索：不会重复 

《对抗搜索——𝜶𝜷剪枝》 

①𝛼𝛽由上往下传递，节点值𝑣由下往上传递 

②𝑴𝑨𝑿层取最大节点值，更新𝜶使𝜶变大 

  𝑴𝑰𝑵层取最小节点值，更新𝜷使𝜷变小 

③剪枝条件：出现𝜶 > 𝜷时发生剪枝 

  𝑀𝐼𝑁节点发生𝛼剪枝，𝑀𝐴𝑋节点发生𝛽剪枝 

④步骤：1.下传𝛼𝛽 2.上传节点值 3.更新𝛼𝛽 

        1.改节点 2.改𝛼𝛽值 3.判断剪枝 

《知识与推理》 

①合取范式𝑪𝑵𝑭：析取式子句的合取 

②归结法：1.待证：𝐾𝐵| = 𝑎 

2.假设：𝐾𝐵^¬𝑎可满足 

          3.上式化为𝐶𝑁𝐹子句集归结得空集 

③归结规则：(𝐴𝑉𝐵)^(¬𝐴𝑉𝐶)归结得𝐵𝑉𝐶 

《约束满足问题 CSP》 

①CSP 问题三要素：变量、域、约束 

②回溯搜索：深度优先，一次只考虑一个变量，失败则回溯。 

  1.前向检查：给一个变量赋值后立即查看未赋值的邻居变量，并从它

们的域 删除冲突的值，保持弧一致性。 

  2.最小剩余值的变量排序(MRV)：选变量时优先选合法值最少的变量 

  3.最少约束值的值排序(LSV)：赋值时优先选对中他变量限制少的值 

③AC-3 算法： 

  1.弧一致性：若一条弧 X→Y 是一致的，当且仅当对于 X  的每一个

值，都存在 y 可赋值。 

  2.AC-3 算法：把所有弧放入队列，取一条弧并让它弧一致，若删除

了 X  的一个值，则 X 的邻居都要被检查，若最终某个 X  的值被

删光或存在矛盾，则证得不一致性。 

《决策树 ID3》 

①信息熵：𝐻(𝐷) = − ∑ 𝑃𝑘 𝑙𝑜𝑔2 𝑃𝑘𝑘  

②信息增益：𝐺(𝐷, 𝐴) = 𝐻(𝐷) − 𝐻(𝐷|𝐴) 

选择信息增益最大的属性作为划分属性。 

ID3 每一步取当前最优属性，是贪心算法，不能保证全局最优。 

《卷积神经网络》 

①卷积尺寸：输出尺寸 =
输入尺寸+2×𝑃𝑎𝑑𝑑𝑖𝑛𝑔−卷积核尺寸

步长𝑆𝑡𝑟𝑖𝑑𝑒
+ 1 

②ANN 激活函数与反向传播求偏导： 

  Sigmoid 函数：𝜎(𝑧) =
1

1+𝑒−𝑧  𝜎′(𝑡) = 𝜎(𝑧)(1 − 𝜎(𝑧)) 

 



 
《贝叶斯网络》 

①图结构与独立性（拓扑语义）： 

  串行：X→Y→Z，给定 Y 则 X 与 Z 独立 

  分叉：X←Y→Z，给定 Y 则 X 与 Z 独立 

  碰撞：X→Y←Z，不给定 Y 则 X 与 Z 独立 

②链式法则与网络分解（全变量联合概率）

  𝑃(所有变量) = ∏ 𝑃(节点|父节点) 

𝑃(𝐵, 𝐸, 𝐴, 𝐽. 𝑀) = 𝑃(𝐵)𝑃(𝐸)𝑃(𝐴|𝐵, 𝐸)𝑃(𝐽|𝐴)𝑃(𝑀|𝐴) 

③边际独立：𝑃(𝑋, 𝑌) = 𝑃(𝑋)𝑃(𝑌) 

  条件独立：𝑃(𝑋, 𝑌|𝑍) = 𝑃(𝑋|𝑍)𝑃(𝑌|𝑍) 

④条件概率表 CPT： 

列出所有父节点取值组合，给出子节点概率 

《马尔可夫决策过程 MDP》 

①价值迭代： 

初始化：𝑉0(𝑠) = 0 

𝑉𝑘+1(𝑠) = 𝑅(𝑠) + 𝛾𝑚𝑎𝑥𝑎 ∑ 𝑇(𝑠, 𝑎, 𝑠′)𝑉𝑘(𝑠′)

𝑠′

 

重复迭代更新直到|𝑉𝑘+1(𝑠) − 𝑉𝑘(𝑠)| < 𝜀 

②策略迭代： 

策略评估：固定𝜋，求 

𝑉𝜋(𝑠) = 𝑅(𝑠) + 𝛾 ∑ 𝑇(𝑠, 𝜋(𝑠), 𝑠′)𝑉𝜋(𝑠′)

𝑠′

 

策 略 改 进 ： 具 体 分 析 ， 使 得 𝑉𝜋(𝑠) 最 大

 

约束满足问题解题： 

①CSP 问题三要素：变量、域、约束（得到初始域） 

②回溯搜索：MRV 选变量 LSV 定赋值 前向检查 

③前向检查：（某变量赋值后得到初始域） 检查 X 约束 修改 检查 Y 约束 修改 前向检查后得到的域 

④AC-3 算法：（某变量赋值后得到初始域）（仅列出导致域变化的步骤） 

  步骤 处理的弧 约束 推理操作 域变化 重新入队的弧 中他弧  

队列最终清空没有变量 s 域变空+AC3 结束后的域 / 域变空证得不一致性 

决策树解题： 

①数据集 D 的熵：H(D) 

②各属性信息增益：G(D,A)=H(D)-H(D|A)，选取增益最大的属性 Ai 作为划分属性 

③数据集 D’的熵：H(D’)  

人工神经网络解题：                                马尔可夫决策过程参考： 
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      P ( 所 有 变 量 ) =  ∏  P ( 节 点 | 父 节 点 )
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