Egy robot utjat kell megtervezniink egy akadalypalyan tgy, hogy minél hamarabb érje el a célvonalat. A célvonal
az x tengely, az akadalyok pedig ezzel parhuzamos szakaszok, melyeken a robot nem képes athaladni. (A szakaszokat
idealisnak tekintjiik olyan értelemben, hogy az y tengely iranyaban 0 a kiterjedésiik.) A robot csak a tengelyekkel
parhuzamosan tud mozogni. Irjunk programot, amely az akadalyok végpontjai és a robot kezdeti poziciéja alapjan
megadja, hogy milyen hosszi a legrovidebb 1t, amelyen a robot elérheti a célt.

Bemenet: A standard input elss soraban az akadalyok szama talalhato (0 < N < 200 000), a méasodikban a robot
hérom, szokozzel elvalasztott szammal, melyek koziil az elsé megadja az y koordinatajat, a kdvetkezd ketts pedig
a két végpontjanak z koordinatait. Mindegyik koordinata 1 000 000-nal kisebb pozitiv egész szam. Az akadalyok nem
érintkeznek egymassal, tovabb4 a hosszuk nem 0.

Kimenet: A standard output egyetlen sordba irjuk ki a legrévidebb tut hosszat.

Példak:

Bemenet | Kimenet | Bemenet | Kimenet

3 18 13 13

20 10 7 8

8 15 26 759

6 10 19 6 36

5 24 30 6 8 11
524
579
5 10 14
467
4 8 10
3156
39 12
247
2 8 14
1409

Ertékelés: A programhoz mellékelt, a helyes megoldas elvét tomoren, de érthetGen leiré dokumentécioé 2 pontot ér.
A programra akkor kaphatoé meg a maximalis 8 pont, ha barmilyen, a feltételeknek megfelels tesztesetet képes meg-
oldani 3 mp futésidékorlaton beliil. A megoldasra részpontszam kaphato, ha a program csak kisebb tesztesetekre tud
lefutni idében, pl. ha a program csak olyan bemeneteket tud megoldani, amelyeknél a koordinatak 0 és 100 kozotti
szamok.

Bekiildends egy toméritett s77.zip alloményban a program forraskodja (s77.pas, s77.cpp, ...) az .exe és més,
a fordito altal generalt alloméanyok nélkiil, a program révid dokumentaciéja (s77.txt, s77.pdf, ... ), amely tartalmazza
a megoldas rovid leirasat, és megadja, hogy a forras mely fejleszt&i kornyezetben fordithato.



