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问题 (机器人)

给定一个 n 个点 m 条边的有向图，每个点的出边已经按照某种方式排序。

有一个全局变量 z，初始为 1，上限为 k，每次默认从当前编号为 z 的出
边走下去，如果没有对应出边则非法。

你可以随时花费 vz 的代价使 z 加一，也可以花费 wz 的代价使 z 减一。

请对于每一个点，计算从起点开始到达它经过的边权与修改 z 花费的代价
之和的最小值。

数据范围：n,m ≤ 3× 105，k ≤ 2.5× 105，所有的权值非负。
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本题作为整个比赛的第一题，理论上有很多做法。

出题人这里提供两种思路，第一种是基于暴力优化的，第二种相对第一种
更优美，但是更难一步想到。
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n,m ≤ 103

我们把当前的点以及 z 的值看作一个状态，容易发现 z 不可能超过 m。

将状态之间的转移看作连边，我们事实上得到了一个最短路模型。

跑 Dijistra 算法即可，时间复杂度 O(nm lognm)，期望得分：20。
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将状态之间的转移看作连边，我们事实上得到了一个最短路模型。
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n ≤ 5× 104，k ≤ 102

同理显然 z 的大小不可能超过 k，所以当 k 很小的时候同样可以这么做。

时间复杂度 O(nk lognk)，期望得分：40。
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特殊性质 A：vz = wz = 0

此时仅有边权有用，直接使用最短路模板即可。

时间复杂度 O(m logm)，期望得分：20。
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特殊性质 A：vz = wz = 0

此时仅有边权有用，直接使用最短路模板即可。
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特殊性质 C：出度大于等于 10 的点至多只有 10 个

一个简单的想法是每一个点有用的 z 可以继续压缩。

注意到这个范围其实可以压缩到这个点的出度与入边编号的最大值。

对于每一个大点我们暴力把所有状态先建立出来，总共不超过 10n。

对于每一个小点，出度不超过 10，如果当前的 z 大于 10，那么一定会一
直减小直到 10。所以对于小点也只用至多 10 个状态。

在新建的图上求最短路即可，时间复杂度 O(m logm)，期望得分：75。
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注意到这个范围其实可以压缩到这个点的出度与入边编号的最大值。

对于每一个大点我们暴力把所有状态先建立出来，总共不超过 10n。
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类似特殊性质 C 的做法，我们可以继续缩小 z 的范围。

假设当前点度数为 d，我们首先建立 d 个状态。

对于一条编号大于 d 的入边，要么直接停止，要么将 z 减到 d 或更小。

也即对于当前点来说，只有不超过 d 的 z 对应的状态是有用的。

因此对于每一个点，状态数与出边个数相同，状态数总和为 m。

在新建的图上求最短路即可，时间复杂度 O(m logm)，期望得分：100。
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看到 z 的数值决定着图的走向，不难想到分层图。

对于每一个 z，我们将原图上所有编号为 z 的边的导出子图抽出来进行建
图，对于每一个点分裂出来的所有点排序后连边。

容易发现这样子的总点数为 2m，总边数为 4m，进行最短路即可。

时间复杂度 O(m logm)，期望得分：100。
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