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Ergebnisse 1. Zwischentest

75 80

n = 155 arithmetisches Mittel = 26,7 Median = 24,5
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Ergebnisse 2. Zwischentest

66 59

n = 125 arithmetisches Mittel = 22,7 Median = 22,5
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Ergebnisse 3. Zwischentest

26 82

n = 108 arithmetisches Mittel = 31,0 Median = 32,5
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Punkteverteilung nach Aufgaben

Aufg. A1 A2 A3 A4 A5 A6 A7
Ergeb. 93% 57% 86% 26% 23% 64% 34%

BFS Rotieren Kreise AugmentierungRS-Bäume Nächstes PaarPuffer
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Motivation

Gegeben: zusammenhängendes Straßennetz G = (V ,E )
mit Kantengewichten w : E → R>0,
das eine Menge V von n Städten verbindet.

G = (V ,E ;w)

euklid.
Abstände

z.B. mit w ≡
{
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Generischer Min.-Spannbaum-Algorithmus

GenericMST(UndirectedConnectedGraph G , EdgeWeights w)

A = ∅
while |A| < |V | − 1 do

// Invariante: A ist Teilmenge eines min. Spannbaums von G
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11

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 ̸∈ T. Sei π u-v -Pfad in T.

π

⇒ π + uv ist Kreis (wobei uv (S ,V \ S) kreuzt)
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Vojtěch Jarńık
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JarńıkPrimDijkstraMST

′

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)

′

Undirected

Robert C. Prim
(Sweetwater 1921–2021 San Clem.)
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JarńıkPrimDijkstraMST

′

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

Undirected

0

∞

∞

∞

3

3

2

7

Robert C. Prim
(Sweetwater 1921–2021 San Clem.)
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(1897–1970, Prag)

(1930/1957/1959)



14

Der Algorithmus von Jarńık-Prim-Dijkstra
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Vojtěch Jarńık
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JarńıkPrimDijkstraMST

′

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?

Korrektheit?

Undirected

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

0

3

2

3

3

2

3

3

✓

(1930/1957/1959)



14

Der Algorithmus von Jarńık-Prim-Dijkstra
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wellenförmig von einem
Startknoten aus

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