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da Hamiltonpfad
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Aufwärmung
Beob. Ein Spannbaum T hat

� n Knoten und n− 1 Kanten,
� Knotengradsumme ∑

v∈V
degT(v) = 2n− 2,

� durchschnittlichen Knotengrad < 2.

Beob. Sei V′ ⊆ V(G).
Dann gilt ∆(G) ≥ ∑

v∈V′
deg(v)/|V′|.

Beob. Sei T ein Spannbaum mit k = ∆(T).
Dann hat T höchstens 2n
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Güte? globales

Optimum

� Terminierung?



Lokale Suche

� Laufzeit?

MinDegSpanningTreeLocalSearch(G)
T ← beliebiger Spannbaum von G
while ∃ “verbessernder Flip” in T für einen Knoten v

mit degT(v) ≥ ∆(T)− l do

führe den Flip durch
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Spannbäume T von G

∆(T)

Achtung: Stark vereinfachte Darstellung!

OPT
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� Laufzeit?

MinDegSpanningTreeLocalSearch(G)
T ← beliebiger Spannbaum von G
while ∃ “verbessernder Flip” in T für einen Knoten v

mit degT(v) ≥ ∆(T)− l do

führe den Flip durch
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Spannbäume T von G
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Achtung: Stark vereinfachte Darstellung!

OPT
Güte? globales

Optimum

� Terminierung?

� l?
� Approx.-Faktor?
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∆(T) = 3 aber ∆(T∗) = 2
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[Fürer & Raghvachari:
SODA’92, JA’94]



Approximationsfaktor

Seien Si die Knoten v in T mit degT(v) ≥ i.
Seien Ei die Kanten von T inzident zu Si.

Satz. Sei T ein lokal optimaler Spannbaum.
Dann gilt ∆(T) ≤ 2 ·OPT + `, wobei ` = dlog2 ne.
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die lokale Suche in Polynomialzeit und findet
einen Spannbaum T mit
∆(T) ≤ b ·OPT + dlogb ne.

Aufgabe
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reduziere Grad von v/w mit Flip, propagiere . . .
reduziere Grad von u mit Flip, verlasse for-Schleife

Induktion

� Wir erzeugen keinen neuen Knoten mit Grad ∆(T).

x, y ∈ Dk−1

x y
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x y

v w

u

w′
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� Wir erzeugen keinen Kreise beim Propagieren von Flips.



Schlussbemerkungen
� Lokale Suche ist eine beliebte Heuristik für diskrete

Optimierungsprobleme

� Weitere lokale Suche Approximationen existieren für
� Job Scheduling auf identischen, parallelen

Maschinen
� k-Means Clustering
� Metric Traveling Salesman Problem
� Simplex-Methode für LPs
� . . .

� Lokale Suche kann jederzeit eine gültige Lösung
ausgeben – ab-/unterbrechbar
� Unterschied zu Greedy-Algorithmus
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