Cours Contraintes 0-0

function 3Bfiltering(P)
% Pre-condition: P = (V,D,C) estun CSP
% Post-condition : le résultat est un CSP P = (V,D,C) 3B consistant
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% S : Vecteur des A utilisés pour la réduction des domaines
% n : cardinal de V

P—f? — false % P—f? . vecteur de booléens qui indique si le point fixe
est atteint pour chaque domaine
while —|P—1>7 do
for i1 =1...n do
if -PF,, then S, < min(S,,,size(Dy,))/2
% Valeur initiale des S, : maxvalue
if S, <wthen  PF,, «— true
Sy, — W
D « 3B-fixpoint(P, S)
return P




Cours Contraintes 0-1

function 3B—fixpoint(P, S)
% Pre-condition: P = (V,D,C) estun CSP
% Post-condition : le résultat estun CSP P = (V,D,C) | P = ®3(P)

PF «— false % PF :booléen qui indique si le point fixe est atteint
while - PF' do
PF «— true
for t=1...n do %mn : cardinal de V
Pborne_z’nf = (V, {Dml, e ooy Dwi_l, [CL, a -+ Sgcz], Dil?i—l-l? e vy Dmn}, C)
if 2B-filtering(Pyorne_inf) = Pz then
PF «— false
D, « Du, \ la,a+ Ss)]
D «+— 2B filtering(P)
Pyoorne_sup = (Vi {Days- 3 Day_y,[0—= 52,0, Dy iy, Da, }+,C)
if 2B-filtering(Prorne_sup) = Pz then
PF «— false
DCC@' — Divz' \ [b_swwb]
D — 2B filtering(P)
return D




