Az aldbbi térkép robotokat (R1, R2, R3) és energiatelepeket (E1, E2, E3) abrazol. Hozzuk létre a
megfelel6 térbeli adatokat is tartalmazé adattabldkat, majd térbeli indexelés utdn adjuk meg azt a
lekérdezést, amely mindegyik robothoz megadja a hozza legkodzelebb es6 energiatelep azonositdjat
és tavolsagat. A lekérdezéshez hasznaljuk a Nearest Neighbor vagy a Distance fliggvényt.
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