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.دوكلاةباتكلیصافتو،تاجردلاباستحاةقیرط،ةیعرفلالئاسملالمشتةمجرتلا:ةظحلام

لكل.قیرط𝑀ددعوناكم𝑁ددعىلعيوتحت1رابصلكشىلعةلصتمةهجتمریغةطیسبةكبشدجوت

.0نكاملااعیمجنولنوكی،ةیادبلايف.)1499ىلإ0نمبلاسریغحیحصددعبهیلإراشم(نولناكم
عیمجةرایزهیلعبجی.قرطلاربعرخآىلإناكمنملاقتنلاابةكبشلا2ةركاذلامیدعيمتحتوبورفشكتسی

.ةمهملاءاهنإمثلقلأاىلعةدحاوةرمنكاملاا

يلاحلاهناكمنولىری،ةوطخلكيف.ةكبشلايفنكاملاانمایأنوكیدقيذلاو،امناكمدنعتوبورلاأدبی

سفنتوبورلاحنمتسناكملاةرایزةداعإنأيأ()يلاحلاناكمللتباثبیترتب(ةرواجملانكاملااعیمجناولأو

:نییلاتلانیءارجلإادحأبتوبورلاموقی.)لبقيذنعةفلتخماهناولأتناكولىتح،ةرواجملانكاملاالسلست

.ةمهملاءاهنإررقی.١

رواجملاناكملاددحُی.هیلاكرحتللرواجمناكمو،يلاحلاناكملل)اقباطمانولامبروأ(ادیدجانولراتخی.٢

𝐷ىلإ0نممقرب − .ةرواجملانكاملااددعوه𝐷ثیح،1

رواجملاناكملاىلإتوبورلالقتنیو)وهامكهنولىقبیامبروأ(يلاحلاناكملانیولتداعی،ةیناثلاةلاحلايف

،دقعلاعیمجرازاذإتوبورلازوفی.راركتلادحىلإلصیىتحوأتوبورلايهتنیىتحاذهرركتی.راتخملا

𝐿راركتلادحنمضةمهملاىهنأمث = .)رسخیسلاإو(ةوطخ3000

،كلذىلإةفاضلإاب.رابصلاعوننمةكبشيأىلعةلأسملالحلتوبورللةیجیتارتسامیمصتكیلعبجی

.مدختسمنولهنأىلعاًمئاد0نوللابستحُی،انه.لحلااهمدختسیيتلاةفلتخملاناوللأاددعلیلقتلواح

لكىلإلوصولانكمی(ةلصتمةهجومریغةطیسبةكبشيهةلصتملاةهجوملاریغةطیسبلارابصلاةكبش1

قیرطنمرثكاوأهسفنىلاناكمنمقرطىلعيوتحتلا؛هاجتلااةیئانثقرطلا؛رخآناكميأنمناكم

يهةطیسبلاةرودلا(رثكلأاىلعةدحاوةطیسبةرودىلإقیرطلكيمتنیثیح،)نیفلتخمنیناكمنیبرشابم

.لاثمهاندأةروصلا.)رثكلأاىلعةدحاوةرمناكملكىلعيوتحتةرود

0 1

2

3 4

5 6

يأنزخیلاهنأيأ(ةیلاحلاهتلاخدمىلعطقفدمتعیهلمعناكاذإ،ةركاذىلإجاتحیلاويمتحتوبورلا2

.تلاخدملاسفنهئاطعإدنعلمعلاسفنامئادراتخیو،)ىرخأىلإةوطخنمتانایب
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Implementation details

The robot’s strategy should be implemented as the following function:

std::pair<int, int> navigate(int currColor, std::vector<int> adjColors)

نوكی،اجوزةلادلاعجرتنأبجی.)بیترتلاب(ةرواجملانكاملااعیمجناولأويلاحلاناكملانولةلادلالبقتست

لقتنینأبجیيذلارواجملاناكملامقروهيناثلاهرصنعو،يلاحلاناكمللدیدجلانوللاوهلولأاهرصنع

1−)جوزلاةلادلاعجرتنأبجیف،توبورلاىهتنااذإ.توبورلاهیلإ − 1).

𝑛𝑎𝑣𝑖𝑔𝑎𝑡𝑒ةلادتیعدُتسااذإف،ةیمتحاهنلأو.توبورلاتاءارجإرایتخلارركتملكشبةلادلاهذهىعدتسُتس
.ةقباسلااهعاجرإةمیقداعُتسلب؛ىرخأةرمتلاخدملاهذهسفنبىعدتسُتنلف،تلاخدملاضعبعملعفلاب

𝑇ىلعرابتخالكيوتحیدق،كلذىلإةفاضلإاب ≤ ،)ةیادبعقاوموأ/وةزیممتاكبش(ةیعرفتارابتخا5

،اًریخأ.)ةفلتخمةیعرفتارابتخلاةبوانتمتاءاعدتساىقلتیدقكجمانربنأيأ(نمازتلاباهلیغشتنكمیو

.)ذیفنتلاسفنيفاًنایحأثدحتدقنكلو(كجمانربلةلصفنمذیفنتتایلمعيفلقنتلاةلادتاءاعدتساثدحتدق

𝑃وهكجمانربلذیفنتلاتایلمعددعيلامجإ = نیبتامولعملاریرمتكجمانربلواحیلاأبجی،كلذل.100

.ةفلتخمتاءاعدتسا

Constraints

• 3 ≤ 𝑁 ≤ 1000
• 0 ≤ Color < 1500
• 𝐿 = 3000
• 𝑇 ≤ 5
• 𝑃 = 100

Scoring

يف)0لالاماش(كلحاهلمعتسیةفلتخمناولأددعربكأ--𝐶ىلعدمتعتكلبسحتيتلاطاقنلانم𝑆ةبسنلا
:ةموزلمةیئزجةلأسميأواةیلاحلاةیئزجلاةلأسملايفةبرجتيأ

𝑆نذإ،ةبرجتيأيفكلحلشفاذإ- = 0.

𝐶اذإ- ≤ 𝑆نذإ،4 = 1.0.

4اذإ- < 𝐶 ≤ 𝑆نذإ،8 = 1.0 − 0.6𝐶−4
4.

8اذإ- < 𝐶 ≤ 𝑆نذإ،21 = 0.4 8
𝐶.

𝐶اذإ- > 𝑆نذإ،21 = 0.15.
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Subtasks

Subtask Points
Required

subtasks
𝑁 Additional constraints

0 0 − ≤ 300 .ىطعملالاثملا

1 6 − ≤ 300 ةرئادنعةرابعةكبشلا.1 .1

2 7 − ≤ 300 ةمجننعةرابعةكبشلا.2

3 9 − ≤ 300 قیرطنعةرابعةكبشلا.3

4 16 2 − 3 ≤ 300 ةرجشنعةرابعةكبشلا.4

5 27 − ≤ 300
رثكلااىلعاهبةلصتمقرطةثلاثاهیدلنكاملااعیمج

.هبلصتمدیحوقیرطهیدلتوبورلااهبادبیسيتلاةطقنلاو

6 28 0 − 5 ≤ 300 −

7 7 0 − 6 − −
1 :طبرتاهقرطثیحبةكبشيهةرئادلا (𝑖, (𝑖 + 1) mod 𝑁) for 0 ≤ 𝑖 < 𝑁.
2 :طبرتاهقرطثیحبةكبشيهةمجنلا (0, 𝑖) for 1 ≤ 𝑖 < 𝑁.
3 :طبرتاهقرطثیحبةكبشوهقیرطلا (𝑖, 𝑖 + 1) for 0 ≤ 𝑖 < 𝑁 − 1.
4 .نیناكميانیبدیحوطیسبقیرطدجویثیحبةكبشيهةرجشلا

Example

Consider the sample graph from the image in the statement, which has𝑁 = 7,𝑀 = 8 and edges (0, 1),
(1, 2), (2, 0), (2, 3), (3, 4), (4, 2), (3, 5) and (2, 6). Additionally, since the orders of the elements in

the nodes’ adjacency lists are relevant, we give them in this table:

Node Adjacent nodes

0 2, 1

1 2, 0

2 0, 3, 4, 6, 1

3 4, 5, 2

4 2, 3

5 3

6 2

Suppose the robot starts at node 5. Then the following is one possible (unsuccessful) sequence of

interactions:
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# Colors Node Call to navigate Return value

1 0, 0, 0, 0, 0, 0, 0 5 navigate(0, {0}) {1, 0}

2 0, 0, 0, 0, 0, 1, 0 3 navigate(0, {0, 1, 0}) {4, 2}

3 0, 0, 0, 4, 0, 1, 0 2 navigate(0, {0, 4, 0, 0, 0}) {0, 3}

4 0, 0, 0, 4, 0, 1, 0 6 1navigate(0, {0}) {1, 0}

5 0, 0, 0, 4, 0, 1, 1 2 navigate(0, {0, 4, 0, 1, 0}) {8, 0}

6 0, 0, 8, 4, 0, 1, 1 0 navigate(0, {8, 0}) {3, 0}

7 3, 0, 8, 4, 0, 1, 1 2 navigate(8, {3, 4, 0, 1, 0}) {2, 2}

8 3, 0, 2, 4, 0, 1, 1 4 navigate(0, {2, 4}) {1, 1}

9 3, 0, 2, 4, 1, 1, 1 3 navigate(4, {1, 1, 2}) {-1, -1}

Here the robot used a total of 6 distinct colors: 0, 1, 2, 3, 4 and 8 (note that 0 would have counted

as used even if the robot never returned color 0, since all nodes start in color 0). The robot ran for 9
iterations before terminating. However, it failed since it terminated without having visited node 1.
1Note the call to navigate at iteration 4 would not actually happen. This is because it is equivalent

to the call at iteration 1, so the grader would simply reuse the return value of your function from that

call. However, this still counts as an iteration of the robot.

Sample grader

The sample grader does not run multiple executions of your program, so all calls to navigate will

be in the same execution of your program.

The input format is the following: First 𝑇 (the number of subtests) is read. Then for each subtest:

• line 1: two integers – 𝑁 and 𝑀;

• line 2+𝑖 (for 0 ≤ 𝑖 < 𝑀): two integers – 𝐴𝑖 and 𝐵𝑖, which are the two nodes that edge 𝑖 connects
(0 ≤ 𝐴𝑖, 𝐵𝑖 < 𝑁).

The sample grader will then print out the number of distinct colors your solution used and the number

of iterations it needed before it terminated. Alternatively, it will print out an error message, if your

solution failed.

By default, the sample grader prints detailed information on what the robot sees and does at each

iteration. You can disable this, by changing the value of DEBUG from true to false.
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