Az 5b abrin lathaté ACB ¢és ODA haromszoégek hasonléak, ezért
BC/AB= AD[AO. Viszont BC=A, , AO=R ¢é hasznilva  az

AB=2.AD =/ =3¢m megkozelitést: A , = /Z/Z‘R ,ahonnan A =2,3mm.
A habba 1épé w-részecske mozgasi energidja fokozatosan nullara csokken. Ennek

kévetkeztében a palya gorbiileti sugara is rovidiil, amiért A, =~ valamivel nagyobb kell legyen

mint a vakuumban kiszimftott A értéke. Tehat elvarhaté, hogy a A, , ZA .
teljestljon.

* A mért- és a szamitott-érték dsszehasonlitasa:
A 3 cm hossza palya végének, gorbiiltsége okozta eltavolodasa a fiiggblegestdl,

vakuumban A , =2 ,3mm lenne, viszont ennek a habban kisérletileg mért értéke

A, =3mm. Mivel 3mm 2 2,3 mm , ez eleget tesg elvarasunknak!

* Tovabba:
[] Latvanyosabb — gorbiltebb — palyanyomokhoz jutnank, ha a habkamrat még
er6sebb B > 2T magneses mez6be helyeznénk.

[l Frdekes lehetne a habok vizsgilata, vagyis az a-sugirzas éltal még
hatékonyabban bonthaté habnak a keresése.

Irodalom:
[1]. Radioaktiv sugarzasok kimutatasa ,,Kébor Macska” médszerekkel
/Kawakatsu Hiroshi, Kishizawa Shinichi/ Fizikai Szemle 1996/4.
[2]. A habkamra /Bir6 Tibor / FIRKA 1997-98/2.
Bir6 Tibor
Dinamikus programozas

III. rész

1. Divide et imperavagy dinamikus programozas

Mindkét stratégia ugy fogja fel a feladatot, mint ami kisebb méretd hasonld
részfeladatokra bonthatd, vagy hogy ezekbdl épul fel. Ez a szerkezet mindkét esetben
fastruktira. A fa csomépontjai, illetve a hozzajuk tartozé részfak abrazoljak az egyes
részfeladatokat. Megtorténhet, hogy a feladat lebontasakor kiilénb6z6 agakon azonos
részfeladatokhoz jutunk, ami azt jelenti, hogy a fanak lesznek identikus részfai.

Ezen emlékeztetSk utan lassuk a hasonlésagokat és a kiilonbségeket.

1. A divide et impera akkor nem hatékony, ha a feladat lebontasakor identikus
részfeladatok jelennek meg, hiszen ezeket t&bbszor is megoldja. A dinamikus
programozas viszont annal hatékonyabb, minél t6bb az azonos részfeladat,
mivel képes elkeriilni ezek ismételt megoldasat. Ez a kiilonbség a stratégiaikbol
adodik.

2. FEgy divide et impera algoritmus elész6r lebontja a feladatot (preorder
mélységi bejaras szerint), majd a rekurzié visszautjan posztorder sorrendben
megold minden részfeladatot, amellyel a lebontas alkalmaval talalkozott. Mivel
minden részfeladat megoldasat a koézvetlen fid-részfeladatai megoldasaibol
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épiti fel, ezért csak ezeket tarolja el, és ezeket is csak ideiglenesen (amig az
apacsomoépont megoldasa megépul). Mds széval, nem vezet nyilvantartist a
mar megoldott részfeladatokrél és azok megoldasairdl. Ez a magyarazata
annak, hogy az azonos részfeladatokkal — anélkiil, hogy tudomasa lenne réla —
tobbszor is talalkozik, Gjra és Gjra megoldva Sket. Ezzel szemben a dinamikus
programozas lentrél (az egyszerttél a bonyolult felé haladva) kezd neki a
feladatnak, és minden részfeladatot csak egyszer old meg. Nyilvantartast vezet
(altalaban egy témbben) a mar megoldott részfeladatok optimalis
megoldasair6l, hogy amennyiben valamelyikre szikség lenne a késébbiekben,
ne kelljen Gjra megoldania.

Optimalizalasi feladatok esetében a dinamikus programozas a részfeladatok
optimumértékeirdl végzett nyilvantartasabol utdlag el6 tudja allitani magat az
optimalis megoldast is. Ezzel szemben a divide et impera csak az optimalis
megoldashoz tartozé optimumértékkel tud szolgalni.

Mi torténne, ha a divide et impera kélesonvenné a dinamikus programozastél
a mar megoldott részfeladatok nyilvantartisanak otletét? Ugy értjiik ezt, hogy
amikor el6szor taldlkozik egy részfeladattal, a dinamikus programozashoz
hasonléan, tirolja el a megoldasat egy tombbe, hogy valahidnyszor ujra
talalkozik vele, egyszerien csak elé kelljen vegye a megoldasat. E feljavitas
esetén a két technika ugyanolyan komplexitasa algoritmust fog nydjtani. Ez
esetben a részfeladatok megoldasanak lentrdl felfelé iranya a postorder
mélységi bejarasi sorrendnek megfelelé forditott topologikus sorrend lesz. Ezt
a stratégiat inkabb a dinamikus programozas rekurziv valtozatanak
nevezhetnénk, mint divide et imperanak.

Egy masik hasonlésdg a divide et impera és a dinamikus programozis
koz6tt, hogy mindkét esetben a gyokérben hirdetiink megoldast: a divide et
impera a rekurziébodl visszaérkezve ide, a dinamikus programoz4s iterativan
felérkezve ide. Tehat, mig az egyik algoritmus alapvetéen rekurziv, a masik
alapvetéen iterativ.

2. Mohoén vagy dinamikusan?

Ha tisztan latjuk a két stratégia kozotti alapveté hasonldsagokat és kulonbségeket,
akkor ez segiteni fog abban, hogy felismerjik, mikor célszer alkalmazni Sket, és el
fogjuk keriilni az alabbi tévedéseket is:

Dinamikus programozast alkalmazunk, bar a mohé megkézelités is kielégité lenne.
Mohé algoritmust haszndlunk ott, ahol dinamikus programozasra lenne sziikség.

A moh6 és dinamikus programozasi stratégiak vall vall mellett:

1.
2.

Altaldban mindkét technikat optimalizalasi feladatok megoldasara hasznaljuk.
Mind a moho, mind a dinamikus programozasi stratégia esetében a megoldast
egy optimalis déntéssorozat jelenti.

Mig az els6 technika egyetlen déntéssorozatot dllit elé (bizva abban, hogy ez
lesz az optimalis), addig a masodik tébb (optimalis) részdontéssorozatot is
general, amelyekb6l majd felépiti az eredeti feladatot megold6 (optimalis)
dontéssorozatot. Ez a killénbség abbdl adédik, hogy a moho algoritmus moho
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dontések sorozata dltal, a dinamikus programozas pedig az optimalitas alapel-
alapelve szerint épitkezve oldja meg a feladatot.

4. A fenti megallapitassal 6sszhangban, a mohé stratégia fentrdl lefelé, a
dinamikus programozas pedig lentrdl felfelé oldja meg a feladatot. A mohd
algoritmusok mindig a doéntési fa gyokerétél a levelei felé haladnak, és
minden moho valasztiassal a feladatot kisebb méretd hasonl6 feladatta
redukaljak, mig trivialissa nem valik. A dinamikus programozas esetében a
lentrdl felfelé jelenthet mind levelek-gyokér, mind gyokér-levelek iranyt. Az
els6 esetben a trivialis részfeladatokat abrazolo levelektSl indulva, felépitjiik
az egyre bonyolultabb részfeladatok optimalis megoldasait, végil pedig —
felérkezve a gy6kérbe — az eredeti feladatnak, mint legnagyobb feladatnak az
optimalis megoldasat. A masodik esetben a gyokér képviselte kezdeti
allapothoz tartozé trivialis részfeladatbol indulunk. Nem rendelkezvén kell6
informaciéval ahhoz, hogy mohé déntést hozzunk, regisztraljuk a
terebélyesed6 fa korondjan megjelend Gsszes — egymastol kulénb6ézé —
csoméponthoz  (amelyek egymastél kulénbozé  allapotokat képviseltek)
vezet6 optimalis dontéssorozatot, mint az illet6 csomoéponthoz tartozé
részfeladat optimalis megoldasat. Egyre tobb és egyre bonyolultabb
részfeladatot oldva meg, végil ,,felérkeziink” a dontési fa leveleibe. Miutan
kivalasztjuk az optimalis levelet, az ide vezeté gyokér-levél at képviseli az
eredeti feladatnak, mint legnagyobb részfeladatnak az optimalis megoldasat.

5. A két technika alkalmazisa mas-mas komplexitasu algoritmust eredményez.
Tegytik fel, hogy az illet6 feladathoz rendelhet6 fa magassaga n. Dontési farol
lévén sz6, a fa Gssz-csomopontjainak szama nyilvan exponencialisan figg n-
t6l. A moho-stratégia alkalmazasa linearis algoritmust (O(n)) eredményez,
hiszen egyetlen gyokér-levél utat jar be. Bar a dinamikus programozas
altaldban nem tudja elérni ezt a komplexitast, ha az egymast6l kulénb6zé
részfeladatok szama polinom fiiggvény szerint figg n-t6l, akkor algoritmusa
polinomialis lesz.

Megjegyzés: Itt a stratégiabol adédé komplexitast vizsgaltuk. Ez a komplexitas
néhet még, att6l fiiggben, hogy az egyes dontések meghozatala milyen
komplexitasa plusz feladattal jar.

6. Mindkét technika valamilyen mértékben az optimalitas alapelvére
tamaszkodik. A dinamikus programozas algoritmusok teljesen erre az
alapelvre éptlnek. A mohé technika esetében viszont csak sziikséges
feltétele annak, hogy a feladat megoldhato6 legyen mohé déntéssorozat altal.
A mohé algoritmusok a moho-valasztas alapelvére épiilnek. Tehat, mig a
dinamikus programozas teljesen kihasznalja az optimalitas alapelvét, a
moho-technika csak részlegesen (a moédszer helyességének bizonyitasaban).

Katai Zoltan,
Sapientia-EMTE, Matematika-informatika Tanszék, Marosvasarhely

A fiiszerekrol
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