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7

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.

Zeige: G hat min. Spannbaum, der A ∪ {uv} enthält.
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7

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.

Zeige: G hat min. Spannbaum, der A ∪ {uv} enthält.
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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

Undirected

0
∞

3
7

2

3

33



10

Der Algorithmus von Jarńık-Prim (1930/1957)
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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

Undirected

0

3

2

33

3

5

2



10

Der Algorithmus von Jarńık-Prim (1930/1957)
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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

Korrektheit?

Undirected

0

3

2

3

3

2

3

3



10

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

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

• aktuelle Kantenmenge
zusammenhängend
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