
商管程式設計（107-1）
作業零

作業設計烉⫼Ẍ‹

⚳䩳冢䀋⣏⬠屯妲管䎮⬠䲣

丛Ṍ作業㗪炻婳军 PDOGS（http://pdogs.ntu.im/judge/）䁢第一題ᶲ⁛一ấ Python 3 ⍇⥳䡤
（ẍ墯墥層ᶲ⍇⥳䡤䘬㕡式ᶲ⁛）ʕ 㭷ỵ⬠䓇悥天ᶲ⁛冒⶙⮓䘬妋䫼ˤᶵ㍍⍿䳁㛔丛Ṍ烊ᶵ㍍⍿怚Ṍˤ

忁ấ作業䘬㇒㬊㗪攻㗗 2018 ⸜ 9 㚰 17 㖍㘂ᶲḅ溆ˤ⛐Ἀ攳⥳⇵炻婳教嬨婚㛔䘬第一ˣḴ䪈1ˤ

䁢忁ấ作業設計㷔娎屯㕁᷎ᶼ㍸ὃ妋䫼䘬≑㔁㗗惕⃩架ˤ

㛔⬠㛇䘬㬋式作業ℙ㚱ḅấ（作業一⇘作業ḅ）烊忁ấ作業（作業零）㗗≈↮作業ˤ⬠㛇㛓⛐計䬿作

業ㆸ䷦㗪炻㚫⽆作業一⇘作業ḅ⇒⍣㚨Ỷ↮䘬ℑấ作業炻ẍ℞Ṿᶫấ作業≈ᶲ作業零䘬䷥↮⍣昌ẍᶫ炻

Ἦ⼿⇘作業忁ᾳ枭䚖䘬⸛⛯ㆸ䷦ˤ

第一題

（20 ↮）㚱一ᾳṢ炻㚨╄㬉⎫响㈻梭ˣ㯜䃶⊭（天䳈䘬）嶇╅吉厬㞂䵈勞ˤṲ㘂Ṿ⽆拊⊭㊧↢ x ⃫炻崘

⎹℔棐⣄ⶪ炻ὅ⸷䴻忶Ḯ一⻝响㈻梭岋 p1 ⃫䘬㓌⫸ˣ一柮㯜䃶⊭岋 p2 ⃫䘬⮷屑炻ẍ⍲一㜗吉厬㞂䵈勞

岋 p3 ⃫䘬梚㕁⸿ˤ㬌⏃屟Ḯ一⻝响㈻梭炻y ᾳ㯜䃶⊭炻ẍ⍲一㜗吉厬㞂䵈勞ˤ⶚䞍 x ≥ p1 + yp2 + p3炻

婳⓷Ṿ⎫梥╅嵛ᷳ⼴炻怬∑ᶳ⣂⮹拊烎

婳⮓一ᾳ程式炻嬨ℍᶲ徘⚃ᾳ慹柵⼴炻計䬿↢Ṿ∑检䘬慹柵 x− p1 − yp2 − p3 ⃫ˤ

廠ℍ廠↢㟤式

䲣䴙㚫㍸ὃ一ℙ 10 䳬㷔娎屯㕁炻㭷䳬㷔娎屯㕁墅⛐一ᾳ㨼㟰墉ˤ⛐㭷ᾳ㨼㟰ᷕ炻第一埴㚫㚱一ᾳ
㔜㔠 x炻第Ḵ埴㚫㚱一ᾳ㔜㔠 p1炻第ᶱ埴㚫㚱一ᾳ㔜㔠 p2炻第⚃埴㚫㚱一ᾳ㔜㔠 p3炻第Ḽ埴㚫㚱

一ᾳ㔜㔠 yˤ⶚䞍 0 ≤ x ≤ 1000ˣ0 ≤ p1 ≤ 100ˣ0 ≤ p2 ≤ 100ˣ0 ≤ p3 ≤ 100ˣ0 ≤ y ≤ 3炻ẍ⍲

x ≥ p1+yp2+p3ˤ嬨ℍᶱᾳ㔠⫿ᷳ⼴炻婳ὅ䄏題䚖㊯⭂䘬夷⇯炻計䬿⎗㎃⼿䘬㕘冢⸋ x−p1−yp2−p3ˤ

冱ἳἮ婒炻⤪㝄廠ℍ㗗

1000
40
10
50
3

⇯廠↢ㅱ娚㗗

880

⤪㝄廠ℍ㗗

1婚㛔㗗 A. Downey ㇨叿䘬 Think Python 2炻⛐ http://greenteapress.com/wp/think-python-2e/ ⎗ẍᶳ庱ˤ
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⇯廠↢ㅱ娚㗗

0

⮷㍸愺烉䔞Ἀ天嬨⍾ PDOGS ㍸ὃ䴎Ἀ䘬廠ℍ㗪炻⯙䚜㍍ἧ䓐 input ↥㔠炻᷎ᶼ゛⁷㚫㚱ᾳṢ㈲忁ṃ
㔠⫿䓐挝䚌廠ℍ䴎Ἀ䘬程式⯙⤥Ḯˤ䃞⼴⯙䚜㍍䓐 print ↥㔠䄏夷⭂廠↢Ἀ䘬䫼㟰炻⯙⤥⁷㚱ᾳṢ㚫⛐
ˬ坊ⷽ⇵˭教嬨Ἀ䘬廠↢䳸㝄ˣ㩊槿℞㬋䡢⿏炻᷎ᶼ䴎↮ˤPDOGS 㚫冒≽慵墯忁ẞḳ 10 㫉炻㭷㫉廠ℍ
一䳬㷔娎屯㕁ˤ㭷䳬㷔娎屯㕁䘬姽↮悥㗗䌐䩳䘬ˤ䓙㕤 PDOGS ⬴ℐὅ䄏Ἀ廠↢䘬䫼㟰 冒≽㈡㓡炻題
䚖㰺㚱天㯪Ἀ廠↢䘬㜙大⯙ᶵ天廠↢炻ᶵ䃞䫼㟰⯙㚫塓姽⭂䁢拗ˤ冱ἳἮ婒炻⤪㝄∃∃恋題Ἀ廠↢烉

Dear TA, please see my answer: 880

ㆾ

$880

恋 PDOGS ⯙㚫娵䁢Ἀ䘬䫼㟰㗗拗䘬ˤ

Ἀᶲ⁛䘬⍇⥳䡤墉ㅱ娚⊭⏓Ṩ湤

Ἀ䘬.py ⍇⥳䡤㨼㟰墉朊ㅱ娚⊭⏓嬨⍾㷔娎屯㕁ˣ 忳䬿炻ẍ⍲廠↢䫼㟰䘬 Python 3 程式䡤ˤ䔞䃞炻Ἀ
ㅱ娚⮓怑䔞䘬姣妋ˤ憅⮵忁ᾳ題䚖炻Ἀᶵ⎗ẍἧ䓐ᶲ婚㰺㚱㔁忶䘬㕡㱽ˤ

姽↮⍇⇯

忁一題䘬 20 ↮㚫㟡㒂程式忳䬿䘬㬋䡢⿏䴎↮ˤPDOGS 㚫䚜嬗᷎➟埴Ἀ䘬程式ˣ廠ℍ㷔娎屯㕁炻᷎㩊
㞍廠↢䘬䫼㟰䘬㬋䡢⿏ˤ一䫮㷔娎屯㕁Ỽ 2 ↮ˤ
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