IV104 Grafy

1. DFS

Na strance seminare mate k dispozici implementaci DFS pomoci rekurze. Format vstupu:
pocet vrchold (vrcholy ¢islované od nuly), pocet hran, seznam hran (orientovanych).
Napiste efektivni implementaci DFS bez pouziti rekurze. Program by mél spliiovat nasle-
dujici:

e Program je ekvivalentni rekurzivnimu DFS (dava pfesné stejny vystup).
e Program ma ¢asovou slozitost O(n + m).

e Velikost zasobniku je maximalné n.

2. Cyklus v grafu

Problém: Rozhodnout, zda orientovany graf obsahuje cyklus (a pfipadné cyklus vypsat).
Format vstupu stejny jako v prvnim piikladé.

Vystup: pokud graf obsahuje cyklus, pak vypis cyklu.

Program musi mit linearni slozitost.

3. Jednoduché bludisté

Cilem je najit nejkratsi cestu v bludisti, forméat vstupu a vystupu viz obrazek nize —
dvojrozmérna miizka, kazdé pole je bud volné (.) nebo obsazené zdi (#), startovni a cilova
pole jsou oznacena pismeny A a B.

4. Robot v bludisti

Problém: Najit nejkratsi cestu mezi dvéma body v bludisti pro robota, jehoz zakladni
operace jsou step, left, right, pfi¢emz vSechny trvaji stejné dlouho. Nasledujici priklad
ukazuje, Ze nejkratsi cesta na pocet kroku (¢arkovand ¢ara) nemusi byt tou nejrychle;jsi
(plna cara).

Vstup: bludisté, # = zed, . = volné pole, A a B = startovni a cilové pole; poc¢ateéni natoceni
robota je na sever (nahoru)

Vystup: bludisté se zakreslenou optimalni cestou + seznam prikazi pro robota

5. Bludisté a dynamit

Problém: Dostat se v bludisti z jednoho bodu do druhého, je povoleno odstielovat zdi,
cilem je primarné minimalizovat pocet odstfell, sekundarné pocet krokii.

Vstup: bludisté, # = zed, . = volné pole, A a B = startovni a cilové pole

Vystup: bludisté se zakreslenou optimalni cestou (vzhledem k vySe uvedenym kritériim)



6. TTi lampy v bludisti

Problém: Natahnout co nejkratsi drat, ktery spoji tii lampy v bludisti (drat se mize vétvit).
Vstup: bludisté, # = zed, . = volné pole, A, B, C = lampy
Vystup: bludisté se zakreslenou polohou dratu
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