אביב תש"ס

מבני נתונים 2 - תרגיל בית 5

הגשה: 29 ביוני בתרגול או בתא של עירית
שאלה 1 

יהיו 
[image: image1.wmf]]

..

1

[

],

..

1

[

m

b

n

a

 מערכים. נאמר ש- 
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 שולט על 
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 אם קיים אינדקס 
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כיצד תבדקו אם 
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 שולט על 
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שאלה 2

יש לשכן עץ בינארי בן 
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 צמתים על דיסק. הנח שבסקטור ניתן לאחסן בדיוק שני צמתים. כדי להגיע לצומת 
[image: image11.wmf]v

 יש לסרוק את כל המסלול מהשורש ל- 
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. זמן החיפוש פופורציוני למספר הסקטורים השונים במסלול זה. שיכון 
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 הוא מיפוי של הצמתים לסקטורים, יהי 
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 מספר הסקטורים השונים במסלול זה. עליכם למצוא שיכון מינימלי: שיכון 
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, עבורו הערך הממוצע של 
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 הוא מינימום. כלומר, שיכון הממזער את הפונקציה 
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הניחו שעומד לרשותכם דיסק עם מספר בלתי מוגבל של סקטורים. אינכם נדרשים למזער את מספר הסקטורים בהם 
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 משתמש.

למה 1: קיים שיכון אופטימלי 
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 כך שאם שני צמתים 
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 ממופים לאותו הסקטור, אזי 
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 ו-
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 הם אב ובן.

למה 2: בשיכון אופטימלי סקטור שאינו מלא מכיל עלה.

למה 3: יהי 
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 שיכון אופטימלי, ו-
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 צומת שאביו לא ממופה לאותו סקטור 
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 הוא שיכון אופטימלי של התת-עץ ששורשו 
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I. הוכיחו את הלמות.

II. העזרו בלמות כדי לבנות אלגוריתם לינארי למציאת שיכון אופטימלי.

רמז: תכנות דינמי.

שאלה 3
נניח שבכל קשת 
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 של עץ דינמי יש, בנוסף לקיבול, ערך נוסף 
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יהי 
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 המרחק בין 
[image: image32.wmf]u

 לשורש העץ הדינמי. כלומר, אם 
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כיצד תוסיפו את פעולת 
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 בזמן משוערך 
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 מבלי לפגוע בפעולות האחרות.

שאלה 4
יהי 
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 עץ דינמי ששורשו 
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 צומת, ו-
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 המסלול ב-
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 מ-
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 ל-
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. יהי 
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 מספר קשתות 
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. להזכירכם, קשת וירטואלית היא קשת בעץ הוירטואלי המחברת בין השורש של עץ שלם לאביו בעץ הוירטואלי.

I. מהו המספר המקסימלי של קשתות וירטואליות ב- 
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? נמק!

II. מהו המספר המקסימלי של קשתות וירטואליות ב-
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  לאחר ביצוע expose v? נמק!

III. מה המרחק מ-
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 לשורש העץ הוירטואלי לאחר ביצוע expose v? נמק!

שאלה 5
הראו סכימה חצי-משמרת (partially persistent) לבניית פונקצית ערבול מושלמת חצי-דינמית (semi dynamic) (אין הוצאות ואפשר להוסיף איבר רק לגירסא האחרונה). 

כלומר, הפעולות הן:

insert(x) הוסף את x לגירסא האחרונה של הטבלא, זמן צפוי ל-
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 הכנסות 
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  החזר את ערכה של פונקציית הערבול המושלם שהיתה קיימת אחרי ההכנסה ה- 
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. זמן משוערך 
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 עבור טבלא בן 
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 איברים.

סיבוכיות מקום - 
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