ForeLAsning 12

ALGORITMKONSTRUKTION 3

DyNamisKk PROGRAMMERING

1. BESTAM STRACTUREN HOS OPTIMAL LOSNING
2. STALL UPP REKVRSION FOR OPTIMALVARDET

2. BERAYHA DELPROBLEMENS OPTIMALVARDEN
FRAN SMA TILL STORA

& oNSTRUERA OPTIMALLOSMINGEN

(ev. MED EXTRA INFORMATION SOM LAGRAS
| $TES 3)

1 OPTIMALA (GSNINGENS STRUVTUR
STIG UPPRYSED AV DELSTIGNR

2. REXVRSION

LAT VLij1= viroer o3 BAsm sncen Frin

a;; NER TILL RAD vi.
VIijl= {ai,j om i=n (ovs sis14 RADEN)
Q; j+max (VLM, il VL“Lj*ﬂ) ANNALS,

3. BERAKNING |

For je1Ton DO

VL“JS](_- anj

For ien-1 cownto 1 o0
For j&1 1o i DO
vii.jl a5+ max (VLM,;']J vl j+ﬂ)
rewen V[1,1]

TioskampLe1TeT: O(nY)

Exemeer : maximar TriIaNGELSTIG

ProgLEM: WITTA STIGEN FRAN
TOPPEN NER TILL BOTTEN SOM
MAXIMERAR. SUMMAN AV DOM
INGAENDE TALEN.
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Exempel p4 dynamisk programmering

Roboten R2D2 ska rdra sig 1 etd rutnit med n? rutor.
R2D2 startar i ruta (1,1) och ska ta stz till ruta
(n,n}. Han rér sig med ett steg per sekund, antingen
asterut eller sdderut. Har han otur tar batteriet slut
och han blir staende. Om han gir ster eller séder
om rutnitet ramlar han av och &r forlorad.

T varje ruta (4,7) finns tvh tal p;; och g;,;. Nér
R2D2 stir pa ruta (4, §) géller foljande:

R2D2 ghar it dster med sannolikhet pi

han gir &t sdder med sannolikhet g; ;

batteriet tar stut med sannolikhet 1— (ps; +gi,7)-
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Beskriv sannolikheten for att R2D2 nér rutan
(i,7) med en rekursionsekvation och anvind den far
att konstruera en algoritm som riknar ut sannolik-
heten att roboten ska n fram till rutan (n, 7).



