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基于ＳＬＳＤ道路网络模型的最优路径算法
张小国 王　庆 龚福祥

（东南大学仪器科学与工程学院，南京２１００９６）

摘要：提出了基于单线单向（ＳＬＳＤ）道路网络的最优路径算法．不同于传统网络，在ＳＬＳＤ网络中，路元素被抽象
成网络的节点，且都是单向单线的；而道路节点被抽象成网络的链接．该网络模型可以很好地表述拐弯限制、回
路以及多条道路存在于２个路口等只有超图模型才能很好表示的真实路网情形．基于此网络模型，给出了相关
的最优路径算法，并且证明了将超图转化为ＳＬＳＤ道路网络后，Ａ及 Ｄｉｓｋｓｔｒａ算法可以不加修改直接用于计算
任何真实路网的最优路径．最后，结合新加坡道路网络数据，给出了一个预先计算的两步法最优路径算法及其计
算结果，验证了所提出的模型和算法．
关键词：最优路径寻找；道路网络模型；概念模型；数字地图；车辆导航系统；Ａ算法；Ｄｉｊｋｓｔｒａ算法
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