Speicherung eines Graphen (Grundprinzipien)

• Adjazenzmatrix A = (a_{i,j} )_{i,j}2_V , wobei a_{i,j} =

8<
:^{1, falls {i, j} ∈ E}

0, sonst

• Liste aller Kanten • Adjazenzlisten

∀v ∈ V : Liste mit allen Nachbarn von v

Vergleich Adjazenz- Adjazenzmatrix listen Initialisierung O(n2 + m) O(m) Bestimme Anzahl Nachbarn von v O(n) O(deg(v)) Gilt {u, v} ∈ E(G)? O(1) O(min{deg(u), deg(v)})

(n = |V |, m = |E|)

Breitensuche (engl. Breadth First Search)

Eingabe: Graph G = (V, E); Startknoten s ∈ V . Ausgabe: Felder d[v], pred[v]. Q := New(Queue); d[v] :=

8<
:^{0 falls v = s}

∞ sonst

Fĺuge s in Q ein; while Q ≠ ∅ do

Entferne vordersten Knoten v von Q; for all w ∈ Γ(v) do

if d[w] = ∞ then d[w] := d[v] + 1; pred[w] := v; Fĺuge w am Ende von Q an;

end if end do end do

Bestimme Zusammenhangskomponenten

Eingabe: Graph G = (V, E);

Ausgabe: Feld comp[v] (Nummern der Zshgs.komponenten)

comp[v] := 0 fĺur alle v ∈ V ; Q := New(Queue); i := 0; repeat

Wĺahle beliebigen Knoten s ∈ V mit comp[s] = 0;

i := i + 1; comp[s] := i;

Fĺuge s in Q ein; while Q ≠ ∅ do

Entferne vordersten Knoten v von Q; for all w ∈ Γ(v) do

if comp[w] = 0 then comp[w] := comp[v]; Fĺuge w am Ende von Q an;

end if end do end do until comp[v] > 0 fĺur alle v ∈ V ;

Tiefensuche (engl. Depth First Search)

Eingabe: Graph G = (V, E); Startknoten s ∈ V . Ausgabe: Felder dfs[v]. S := New(Stack); dfs[v] :=

8<
:^{0 falls v = s}

∞ sonst v := s; i := 0; allscanned := false; repeat

if ∃w ∈ Γ(v) mit dfs[w] = ∞ then P ush(S, v); i := i + 1; dfs[w] := i; v := w else if S ≠ ∅ then v := P op(S); else allscanned := true; end if until allscanned;