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︸ ︷︷ ︸
≤ 0



7 - 14

Beweis

Satz. . . . Dann ist uv sicher für A.

S

3

5
5

7

2 4

3
2

33 3

6 T
3

A
u

v

Beweis.

Falls uv ∈ T, fertig. Also uv 6∈ T. Sei π u-v -Pfad in T.

π

⇒ π + uv ist Kreis (wobei uv (S ,V \ S) kreuzt)
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Initialize(G , s)
Q = new PriorityQueue(V , d)
while not Q.Empty() do

u = Q.ExtractMin()
foreach v ∈ Adj[u] do

Relax (u, v ;w)

Dijkstra(WeightedGraph G = (V ,E ;w), Vertex s)

// Gewichtung
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JarńıkPrimMST

′

Relax (u, v ;w)

if v .d > u.d + w(u, v) then
v .d = u.d + w(u, v)
v .π = u
Q.DecreaseKey(v , v .d)

′

v ∈ Q and ...

3

5
5

7

2 4

3
2

33 3

6
3

s

Laufzeit?
O(|E |·DecreaseKey+|V |·ExtractMin)

Korrektheit?

Undirected

Folgt aus Korollar:
A={{u, u.π} : u 6∈ Q},
Kante {u, u.π} immer
sicher bzgl. (Q? , V\Q?),
wobei Q? = Q ∪ {u}.

0

3

2

3

3

2

3

3

X



10 - 28

Der Algorithmus von Jarńık-Prim (1930/1957)
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wellenförmig von einem
Startknoten aus

• bearbeitet Kanten nach
aufsteigendem (genauer:
nicht-absteig.) Gewicht



13 - 2
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Übersicht: Algo. für min. Spannbäume
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Jarńık-Prim Kruskal
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