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2 Plánování trasy
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je následující:

1) Jako cílový uzel je ustaven uzel bN.
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seznamu {bN-1} pro který platí

 
 J(N-2)=min{Ji(N-1)+Ci

N-1,N-2}, (1)
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Poznámka 1
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C(a)= C∨ P       (3)
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∆wij(k+1)=η (si(k)-ai(k))yj(k) (5)
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si(k) - vzor na který je i-tý neuron trénován
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Nová hodnota citlivosti vah potom bude

wij(k+1)=wij(k)+∆wij(k+1) (6)
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