Dynamické programovanie—zhrnutie

1. Urcime podproblém.
e aké st rozmery matice, ktord budeme vyplhat?
e aky je presny vyznam kazdého policka matice?
e kde v matici najdeme riesenie pévodnej tlohy?

2. Vyriesime podproblém za pomoci inych podproblémov.
Ako vypocitame jedno policko matice z inych policiek matice?

3. Bazové podproblémy. Ktoré policka nemozno vypocitat
pomocou vztahov z predchadzajiceho kroku? Aké hodnoty by mali
obsahovat?

4. Vyberieme poradie vyplnania. V akom poradi musime maticu
vyplhat tak, aby sme v kazdom kroku mali vypocitané vsetky
policka, ktoré potrebujeme na vypocet daného policka?



Najdlhsia spolocna podpostupnost

// base cases
for 1i:=0 to m do C[1i,0]:=0;
for j:=0 to n do C[0,j]:=0;

// £illing the matrix
for i:=1 to m do
for j:=1 to n do
if X[i]=Y[j] then C[i,jl:=C[i-1,j-1]1+1;
else C[i,j]:=max(C[i-1,j],C[i,j-11);

return Clm,n];
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Najdlhsia spolocna podpostupnost—vypisanie riesenia

row:=m; col:=n;

lcs:="";

while (row>0 and col>0) do

if (D[row,col]=upleft) then
// X[rowl=Y[col]
lcs:=1cs.X[row];
row:=row-1; col:=col-1;

else if (D[row,col]=up) then
row:=row-1;
else if (D[row,coll=left) then

col:=col-1;

reverse 1cs;

return lcs;



Najkratsia triangulacia

// base case - j=i+l
for i:=1 to n-1 do
T[i,i+1]:=D[i,i+1];

for delta:=2 to n-1 do
// cases where j-i=delta
for i:=1 to n-delta do
j:=it+delta; T[i,jl:=infinity;
// try all possible triangles v_i,v_j,v_m
for m:=i+1 to j-1 do
cost:=D[i,jl+T[i,m]+T[m,j];
if cost<T[i,j] then
* T[i,j]:=cost;

return T[1,n];



Najkratsia triangulacia—vypisanie riesenia

function give_solution(i,j)
output edge (i,j);
if j>i+1 then
give_solution(i,M[i,j]);

give_solution(M[i,jl,j);



