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Ïîäìíîæåñòâî ñ íóëåâà ñóìà

Óñëîâèå íà çàäà÷àòà:

Äàäåíî å (ìóëòè-)ìíîæåñòâî îò öåëè ÷èñëà. Äà ñå îïðåäåëè,
äàëè òî èìà íåïðàçíî ïîäìíîæåñòâî ñúñ ñóìà 0.

�Íàèâíî� ðåøåíèå:

def subsets(set_):

yield from chain.from_iterable(

combinations(set_ , size)

for size in range(len(set_) + 1))

def naiveSolution(set_):

return any(map(lambda subset:

len(subset) > 0 and sum(subset) == 0,

subsets(set_)))



Ïîäìíîæåñòâî ñ íóëåâà ñóìà

Óñëîâèå íà çàäà÷àòà:

Äàäåíî å (ìóëòè-)ìíîæåñòâî îò öåëè ÷èñëà. Äà ñå îïðåäåëè,
äàëè òî èìà íåïðàçíî ïîäìíîæåñòâî ñúñ ñóìà 0.

�Íàèâíî� ðåøåíèå:

def subsets(set_):

yield from chain.from_iterable(

combinations(set_ , size)

for size in range(len(set_) + 1))

def naiveSolution(set_):

return any(map(lambda subset:

len(subset) > 0 and sum(subset) == 0,

subsets(set_)))



Ïñåâäî-ïîëèíîìèàëíî ðåøåíèå

Input: S = { x1, x2, . . . , xN }

A = sum{ x | x ∈ S & x < 0 }
B = sum{ x | x ∈ S & x > 0 }

Q(1, s) = (s == x1) for A ≤ s ≤ B

Q(i , s) = Q(i − 1, s) ∨ (s == xi )∨
(A ≤ s − xi ≤ B & Q(i − 1, s − xi )) for 2 ≤ i ≤ N,

A ≤ s ≤ B

return Q(N, 0)



Ïñåâäî-ïîëèíîìèàëíî ðåøåíèå

Input: S = { x1, x2, . . . , xN }

A = sum{ x | x ∈ S & x < 0 }
B = sum{ x | x ∈ S & x > 0 }

Q(1, s) = (s == x1) for A ≤ s ≤ B

Q(i , s) = Q(i − 1, s) ∨ (s == xi )∨
(A ≤ s − xi ≤ B & Q(i − 1, s − xi )) for 2 ≤ i ≤ N,

A ≤ s ≤ B

return Q(N, 0)



Ðåàëèçàöèÿ

def dynamicSolution(set_):

A = sum(filter(lambda n: n < 0, set_))

B = sum(filter(lambda n: n > 0, set_))

return Q(list(set_), len(set_) - 1, A, B)[0]

def Q(set_ , N, A, B):

if N == 0:

return dict(map(lambda number:

(number , number == set_[N]), range(A, B + 1)))

else:

previousQ = Q(set_ , N - 1, A, B)

return dict(map(lambda number:

(number , previousQ[number] or

number == set_[N] or

(A <= number - set_[N] and

number - set_[N] <= B and

previousQ[number - set_[N]])),

range(A, B + 1)))



Êóðñîâà çàäà÷à IV - ïðèìåðè

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà ïúðâàòà ñòúïêà (ïðåìàõâàíå íà ε-ïðàâèëàòà)
îò àëãîðèòúìà çà ïðèâåæäàíå íà êîíòåêñòíî-ñâîáîäíà
ãðàìàòèêà â Íîðìàëíà Ôîðìà íà ×îìñêè. Ãðàìàòèêàòå å
ïðåäñòàâåíà ñ Map îáåêò ìåæäó íèçîâå ñúäúðæàù ïðàâèëàòà,
ìíîæåñòâî îò ñèìâîëèòå îò àçáóêàòà, ìíîæåñòâî îò
íåòåðìèíàëèòå, êàòî å óêàçàíî êîé å íà÷àëíèÿò.
Âõîä: Êîíòåêñòíî-ñâîáîäíà ãðàìàòèêà.
Èçõîä: Êîíòåêñòíî-ñâîáîäíàòà ãðàìàòèêà ñëåä ïðèëàãàíåòî íà
ïúðâàòà ñòúïêà.

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà GSAT àëãîðèòúìà çà ïðîâåðêà, äàëè äàäåíà
ñúæäèòåëíà/áóëåâà ôîðìóëà å èçïúëíèìà.
Âõîä: Ñúæäèòåëíà/áóëåâà ôîðìóëà.
Èçõîä: True/False.



Êóðñîâà çàäà÷à IV - ïðèìåðè (ïðîäúëæåíèå)

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà àëãîðèòúìà íà Óëìàí (Ulman) çà ïðîâåðêà
äàëè äàäåí ãðàô G èìà ïîäãðàô, êîéòî å èçîìîðôåí íà äàäåí
ãðàô H.
Âõîä: Îðèåíòèðàíè ãðàôè G è H.
Èçõîä: True/False.

Çàäà÷à:
Äà ñå ìèíèìèçèðà äàäåí äåòåðìèíèðàí àâòîìàò ïî àëãîðèòúìà
íà Õîïêðîôò (Hopcroft). Àâòîìàòà å ïðåäñòàâåí ñ Map îáåêò çà
ïðåõîäèòå è ìíîæåñòâî íà ñúñòîÿíèÿòà (êàòî å îòáåëÿçàíî êîå
å ôèíàëíî è êîå å íà÷àëíî).
Âõîä: Äåòåðìèíèðàí àâòîìàò.
Èçõîä: Ìèíèìèçèðàí àâòîìàò.



Êóðñîâà çàäà÷à IV - ïðèìåðè (ïðîäúëæåíèå)

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà àëãîðèòúìà íà Òàðæàí (Tarjan) çà íàìèðàíå
íà ñèëíî ñâúðçàíèòå êîìïîíåíòè íà äàäåí îðèåíòèðàí ãðàô.
Âõîä: Îðèåíòèðàí ãðàô.
Èçõîä (íà åêðàí): Âñè÷êè ñèëíî ñâúðçàíè êîìïîíåíòè â ãðàôà.

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà àëãîðèòúìà íà Äèéêñòðà (Dijkstra) - âàðèàíòà
ñ ïðèîðèòåòíà îïàøêà - çà íàìèðàíå íà íàé-êúñèòå ïúòèùà îò
äàäåí âðúõ â ãðàô.
Âõîä: Îðèåíòèðàí ãðàô ñ òåæåñòè íà ðåáðàòà è íà÷àëåí âðúõ.
Èçõîä (íà åêðàí): Íàé-êúñèòå ïúòèùà îò íà÷àëíèÿ âðúõ äî
âñè÷êè îñòàíàëè.



Êóðñîâà çàäà÷à IV - ïðèìåðè (ïðîäúëæåíèå)

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà ïñåâäî-ïîëèíîìèàëíîòî ðåøåíèå íà çàäà÷àòà
çà ðàíèöàòà.
Âõîä: Ìíîæåñòâî îò n ïðåäìåòà ñúñ ñúîòâåòíè îáåì è ñòîéíîñò
è ìàêñèìàëåí îáåì íà ðàíèöàòà.
Èçõîä: Ìàêñèìàëíîòî ïî îáùà ñòîéíîñò ðåøåíèå
(ïîäìíîæåñòâî íà ïðåäìåòèòå) íà çàäà÷àòà.

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà àëãîðèòúìà íà Õåëä (Held) è Êàðï (Karp) çà
ðåøàâàíå íà çàäà÷àòà çà òúðãîâñêèÿ ïúòíèê.
Âõîä: Íåîðèåíòèðàí ãðàô ñ òåæåñòè íà ðåáðàòà.
Èçõîä (íà åêðàí): Îïòèìàëíî ðåøåíèå íà çàäà÷àòà.



Êóðñîâà çàäà÷à IV - ïðèìåðè (ïðîäúëæåíèå)

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà àëãîðèòúìà çà íàìèðàíå íà íàé-îáù
óíèôèêàòîð íà ìíîæåñòâî îò àòîìàðíè ôîðìóëè è äà ñå
ðåàëèçèðà îïåðàöèÿòà çà íàìèðàíå íà ðåçîëþöèÿ (÷ðåç
íàé-îáùàòà óíèôèêàöèÿ) íà äâà äèçþíêòà.
Âõîä: Äâà äèçþíêòà.
Èçõîä: Ðåçîëþöèÿòà (÷ðåç íàé-îáùàòà óíèôèêàöèÿ) äà
äàäåíèòå äèçþíêòè.

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà ñèòîòî íà Àòêèí (Atkin) çà íàìèðàíå íà
ïðîñòèòå ÷èñëà äî îïðåäåëåíà ãðàíèöà.
Âõîä: Ãîðíà ãðàíèöà çà ïðîñòèòå ÷èñëà.
Èçõîä: Âñè÷êè ïðîñòè ÷èñëà äî òàçè ãðàíèöà.



Êóðñîâà çàäà÷à IV - ïðèìåðè (ïðîäúëæåíèå)

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà àëãîðèòúìà íà Åäìúíäñ (Edmonds) è Êàðï
(Karp) çà íàìèðàíå íà ìàêñèìàëåí ïîòîê â ïîòî÷íà ìðåæà.
Âõîä: Ïîòî÷íà ìðåæà (îðèåíòèðàí ãðàô ñ íà÷àëåí è êðàåí
âðúõ è êàïàöèòåòíà ôóíêöèÿ íà ðåáðàòà).
Èçõîä (íà åêðàí): Ìàêñèìàëíèÿ ïîòîê â ìðåæàòà.

Çàäà÷à:
Äà ñå ðåàëèçèðà àëãîðèòúìà AC-3 çà íàìèðàíå íà ðåøåíèå íà
ñèñòåìà îò óñëîâèÿ (constraint satisfaction problem).
Âõîä: Ìíîæåñòâî îò ïðîìåíëèâè, ïîçâîëåíè ñòîéíîñòè çà âñÿêà
ïðîìåíëèâà è ñèñòåìà îò óíàðíè è áèíàðíè óñëîâèÿ çà
ïðîìåíëèâèòå.
Èçõîä: True/False.


