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Limit czasu: 2 s Limit pamieci: 256 MB

Bubus zbudowat n inteligentnych robotéw mogacych porozumiewaé sie ze soba. Ustawit
je wzdtuz jednej linii (osi OX) i liczy na ciekawe obserwacje. Robot znajdujacy si¢ w punk-
cie z; posiada okreslony zasieg ,widzenia” r; oraz iloraz inteligencji ¢; (i = 1,2,...,n). Robot
o numerze i widzi inne roboty znajdujace si¢ w przedziale domknietym (z; —r;, x; +r;). Konwer-
sacja pomiedzy dwoma robotami moze by¢ nawiazana tylko wtedy, gdy obydwa roboty widza
sie nawzajem i ich ilorazy inteligencji nie r6znia sie bardziej, niz o k (jest to catkowita liczba
nieujemna).

Poméz Bubusiowi-konstruktorowi obliczy¢, ile par robotéw nawiaze konwersacje miedzy
sobg.

Dane wejsSciowe

Pierwszy wiersz danych zawiera dwie liczby naturalne n oraz k (1 < n < 105, 0 < k <
20) — jest to liczba robotéw i maksymalna dopuszczalna réznica miedzy ilorazami inteligencji
rozmawiajacych robotow.

Kolejne n wierszy zawiera po 3 liczby naturalne x;, r;, ¢; (0 < x;, 75, ¢; < 10?) — polozenie,
zasieg 1 iloraz inteligencji kolejnych robotéw (i = 1,2,...,n).

Liczby w wierszach oddzielone sa pojedynczymi odstepami.

Wynik programu

Program powinien wypisac ilo$¢ par robotow, ktore moga nawigzaé konwersacje.

Przyktad

Dla danych wejsciowych:
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prawidlowym wynikiem jest:

Pierwszy robot widzi drugiego, ale nie widzi trzeciego. Drugi nie widzi pierwszego, wiec nie
pogadaja. Tylko drugi z trzecim sg w stanie si¢ skomunikowac.



