
Esercitazione
12 gennaio 2022



Esercizio 1: 
Babbo Natale e le 
nuove tecnologie
(Ex 1, PS 2020)
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sempre a distanza almeno k fra 
loro

trovare la sequenza
minima di mosse! 

G

mossa: sposta un robot dal nodo 
corrente a uno adiacente.
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definire un grafo ausiliario G’=(V’,E’)

robot blu è su u & 
robot rosso è su v

Idea: ridurre il problema al calcolo di un cammino su un opportuno grafo
delle configuraizoni

<u,v> <x,y>

<s1,s2>

<t1,t2>

cerco il cammino minimo da <s1,s2> a <t1,t2>



correttezza:

Proprietà:
Esiste una sequenza di k mosse che porta i robot nella posizione 
finale se e soltanto se esiste un cammino in G’ da <s1,s2> a <t1,t2> di 
lunghezza k.



complessità:

dimensione di G’:

-costruzione di G’:

-calcolo cammino minimo in G’:

se trovo le distanze fra 
tutte le coppie in O(mn)
(n visite BFS, una da ogni vertice)

O(|V’|+|E’|)
=O(mn)

O(|V’|+|E’|)
=O(n2+mn)
=O(mn)

O(mn)



Esercizio 2: 

Alice diventa grande.
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idea: far crescere l’insieme degli archi utilizzabili con l’età

osservazione: se Gi è connesso allora Alice 
può vedere il mondo intero all’età di w(ei).

goal: trovare il minimo i per cui Gi è connesso 

Considera gli archi di G ordinati in ordine crescente di peso:

e1, e2, e3,...       ...          ...   em-1, em

Gi=(V,Ei={e1, e2,..., ei})

Ei

ei



SearchAge(G)

1. ordina gli archi E di G in ordine crescente di 

peso e siano essi e1,e2,...em.  

2. for i=1 to m 

- costruisci Gi=(V,{e1,e2,...ei})

- if Gi è connesso then return w(ei)

3. return “nessuna età”

O(m log m)=O(m log n)

O(m+n)

O(m(m+n)=O(m2)

posso fare meglio?

cerco l’indice i usando 
l’approccio della 
ricerca binaria!

complessità?

corretto?

sì: per oss. di prima



SearchAge(G)

1. if G non è connesso then return “nessuna età”

2. ordina gli archi E di G in ordine crescente di 

peso e siano essi e1,e2,...em. 

3. return BinarySearchAge(G,1,m)

O(m log n)

BinarySearchAge(G, i, j)

1. if (i=j) then return w(ei)

2. h= (i+j)/2

3. costruisci Gh=(V,{e1,e2,...eh})

4. if Gh è connesso

then return BinarySearch(G, i, h)

else return BinarySearch(G, h+1, j)

assume 
sempre Gj

connesso

complessità?

corretto?

sì

BinarySeachAge guarda 
O(log m)=O(log n) 

grafi Gh

per ognuno dei quali 
spende tempo O(m+n)
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un’altra soluzione
(attenzione: spoiler su ASD modulo 2!)



4

73

106

1

5
1

15

1

201

11

10

6

17

s

un’altra soluzione
(attenzione: spoiler su ASD modulo 2!)

calcola il 
Minimum 

Spanning Tree T 
e restituisci il 

peso dell’arco più 
pesante di T



Qualche altro esercizio su grafi



Problema (mandare la pedina in buca)



Problema (una storia romantica di un amore contrastato)



Problema 


