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Gorev Navigasyon
(Task Navigation) ~ 3 saniye [ 512 MB

N < 1000 digim ve M kenara sahip bir bagh yonsiiz basit kaktiis ¢izgesi! vardir. Bu
cizgenin digimleri renkli olup (0 ile 1499 arasinda negatif olmayan tamsayilarla gos-
terilir) baslangicta tiim digumlerin rengi 0’dir. Bir deterministik hafizasiz robot?,
digimden digiime hareket ederek cizgeyi kesfeder. Robot, tiim diigimleri en az bir kez
ziyaret etmeli ve ardindan bu islemi sonlandirmalidir.

Robot, cizgedeki herhangi bir digiimden baslayabilir. Her adimda, mevcut digimiiniin
rengini ve tim komsu digiimlerin renklerini mevcut dugum icin sirasi1 sabitlenmis
sekilde gorir (yani, bir digimu tekrar ziyaret ettiginde, renkleri dncekinden farkli olsa
bile, robot ayni1 komsu diigiim serisini goriir). Robot, asagidaki iki eylemden birini gercek-
lestirir:
1. Sonlandirmaya karar verir.
2. Mevcut digiim igin yeni (veya muhtemelen ayni) bir renk ve hangi komsu digime
gecilecegini secer. Komsu diigiim, 0 ile D—1 arasinda bir indeksle tanimlanir; burada
D, komsu dugumlerin sayisidir.
ikinci durumda, mevcut diigim yeniden renklendirilir (veya muhtemelen ayni renkte
kalir) ve robot secilen komsu diigiime hareket eder. Bu, robot sonlanana veya iterasyon
limiti dolana kadar tekrarlanir. Robot, tim digiimleri ziyaret edip L = 3000 adimlik it-
erasyon sinir1 icinde sonlandirirsa kazanir (aksi takdirde kaybeder).

Bu tur kaktis cizgelerinde problemi ¢ozebilecek bir robot stratejisi tasarlamalisiniz.
Ayrica, ¢ozumiinuzde kullandiginiz farkh renk sayisini en aza indirmeye calismalisiniz.
Burada renk 0 her zaman kullanilmis olarak sayilir.

1Bagh yonsiiz basit kaktiis ¢izgesi, her kenarin en fazla bir basit déngiiye ait oldugu (basit
dongii, her diigiimii en fazla bir kez igeren bir dongtidiir) bagl yonsiiz basit bir ¢izgedir
(her diigiim diger tiim diigiimlerden ulasilabilir; kenarlar ¢ift yonliidiir; kendi kendine
dongti veya coklu kenar icermez). Asagidaki resim bir érnektir.

2Bir robot, eylemleri yalnizca mevcut girdilerine bagliysa (yani bir adimdan diger adima
veri depolamiyorsa) ve ayni girdiler verildiginde her zaman ayni eylemi seciyorsa, deter-
ministik ve hafizasizdir.
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Q iImplementasyon detaylari

Robotun stratejisi asagidaki fonksiyon ile kodlanmalidir:

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

Parametre olarak mevcut diigiimin rengini ve tim komsu dugimlerin renklerini (sirayla)
alir. Bu fonksiyon, ilk eleman1 mevcut digimun yeni rengi, ikinci elemani ise robotun
hareket etmesi gereken dugimiin komsuluk indeksi olan bir ¢ift donmelidir. Bunun yerine
robotun sonlandirmasi gerekiyorsa, fonksiyon (—1, —1) ¢iftini donmelidir.

Bu fonksiyon, robotun eylemlerini se¢cmek icin tekrar tekrar ¢agrilacaktir. Determinis-
tik oldugu i¢in, navigate baz parametrelerle zaten ¢agrilmissa, ayni parametrelerle
bir daha asla ¢agrilmayacaktir; bunun yerine onceki donen deger yeniden kullanilacak-
tir. Ek olarak, her test 7' < 5 alt test icerebilir (farkh cizgeler ve/veya baslangic kon-
umlari) ve bunlar eszamanl olarak calistirlabilir (yani, programiniz farkli alt testler
hakkinda dontusiumli ¢agrilar alabilir). Son olarak, navigate cagrilar1 programinizin
farkhh calistirmalarinda gerceklesebilir (ancak bazen ayni ¢calistirmada da gerceklese-
bilir). Programinizin toplam calistirma sayis1 P = 100’dur. Tum bunlar nedeniyle, pro-
graminiz farkl ¢agrilar arasinda bilgi aktarmaya ¢alismamalidir.

Q Kisitlar

* 3< N <1000

0 < Color(Renk) < 1500
* L =3000

* T'<5

P =100

Q Puanlama

Aldiginiz alt gorevin puanlarinin S kismi, C' degerine baghdir. C, ¢ozimiiniiziin o alt
gorevdeki veya diger gerekli alt gorevlerdeki herhangi bir testte kullandig: farkh renk-
lerin (renk 0 dahil) maksimum sayisidir:

¢ Cozumunuz herhangi bir alt testte basarisiz olursa, S = 0 olur.
* Eger C <4ise S =1.0.

« E§er4 < C <8ise S =1.0—0.652.

« Eerg < C <2lise S =042.

* Eger C > 211ise S = 0.15.
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Q Altgorevler
Altgorev | Puan alf;;:(:{\:;er N Ek kisitlar

0 0 — < 300 Ornek.

1 6 — < 300 Cizge bir dongudur.!

2 7 — <300 Cizge bir yildizdir.?

3 9 — < 300 Cizge bir yoldur.?

4 16 2—-3 < 300 Cizge bir agactir.®

Tim digumlerin en fazla 3 adet komsu
5 27 — < 300 diigiimu vardir ve robotun basladigi
digimun 1 adet komsu digimi vardir.

6 28 0-5 < 300 —
7 7 0—-6 — —

1Bir dong ¢izgesi su kenarlara sahiptir: (i, (i + 1) mod N) for 0 < i < N.
2Bir yildiz gizgesi su kenarlara sahiptir: (0,4) for 1 <i < N.

3Bir yol ¢izgesi su kenarlara sahiptir: (7,7 +1) for 0 <i < N — 1.

*Agag, dongiisiiz bir ¢izgedir.

A Ornek

Goruntudeki ornek c¢izgeyi ele alahm. Bu ¢izgede N = 7, M = 8 ve kenarlar (0, 1), (1,2),
(2,0), (2,3), (3,4), (4,2), (3,5) ve (2,6) vardir. Ayrica, diigimlerin komsuluk listelerindeki
elemanlarin siralamalari da 6nemli oldugundan, bunlar: bu tabloda veriyoruz:

Digum | Komsu diugumler
0 2,1
1 2,0
2 0,3,4,6,1
3 4,5,2
4 2,3
) 3
6 2

Robotun 5 digimiinden basladigini varsayalim. O zaman asagidaki, olasi (basarisiz) etk-
ilesim serisidir:
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# Renkler Digum navigate olan ¢agr Donen deger
110,0,0,0,0,0,0 5 navigate(0, {0}) {1, 0}
210,0,0,0,0,1,0 3 navigate(0, {0, 1, 0}) {4, 2}
310,0,0,4,0,1,0 2 navigate(0, {0, 4, 0, 0, 0}) {0, 3}
410,0,0,4,0,1,0 6 'havigate(0, {0}) {1, 0}
510,0,0,4,0,1,1 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}
713,0,8,4,0,1,1 2 navigate(8, {3, 4, 0, 1, 0}) {2, 2}
8 13,0,2,4,0,1,1 4 navigate(0, {2, 4}) {1, 1}
913,0,2,4,1,1,1 3 navigate(4, {1, 1, 2}) {-1, -1}

Burada robot toplam 6 farkl renk kullandi: 0, 1, 2, 3, 4 and 8 (tum dugimler 0 rengiyle
basladigi igin, robot 0 rengini hi¢c donmemis olsa bile 0 kullanilmis sayilirdi). Robot, son-
landirilmadan once 9 iterasyon yapti. Ancak, 1 digiimiinii ziyaret etmeden sonlandirildigi
icin basarisiz oldu.

! terasyon 4’te navigate c¢agrisinin aslinda gergeklesmeyecegini unutmaym. Bunun
nedeni, bu ¢agrinin iterasyon 1’deki ¢agriya esdeger olmasidir, bu nedenle grader, eski
cagridan fonksiyonunuzun donme degerini yeniden kullanacaktir. Ancak bu, yine de robo-
tun bir iterasyonu olarak sayilir.

QA drnek grader

Ornek grader, programinizi birden fazla kez ¢alistirmaz, bu nedenle navigate fonksiy-
onuna yapilan tim gagrilar programinizin ayni ¢alistirmasinda yer alir.

Girdi format su sekildedir: 1k olarak 7" (alt testlerin sayisi) okunur. Ardindan her bir alt
test igin:
 satir 1: iki tamsay1 - N ve M;
* satir 2+ (0 <4 < M icin): iki tamsay1 - A, ve B;, bunlar i kenarinin bagladig: iki
digumdur (0 < 4,, B, < N).

Ornek grader, ¢oziimiiniiziin kullandign farkl: renklerin sayisini ve sonlandirilmadan énce
ihtiya¢c duydugu iterasyon sayisini yazdiracaktir. Alternatif olarak, ¢oziimiiniiz basarisiz
olursa bir hata mesaj1 yazdiracaktir.

Varsayilan olarak, ornek grader robotun her iterasyonda gordugu ve yaptigi ile ilgili ayrin-
tih bilgiler yazar. DEBUG degerini true yerine false olarak degistirerek bunu devre disi
birakabilirsiniz.
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