Repraesentation af (simple, ikke-orienterede) grafer.
Naboliste: For hvert punkt v en liste med v’s naboer.

Nabomatrix af graf G = (V,E), hvor V. = {v1,...,vn}:
en n x n matrix A = [a;;], hvor

1, hvis {vi,vj} e B
aij —
0, ellers.



Procedure Dijkstra(G = (V, E): vaegtet sh. graf,
a,z. punkter)

{ Det antages at w(e) > O for alle e € E}

For alleveV: L(v) .= o0

L(a):=0, S:=0

while z ¢ S

begin
u := punkt ikke i S, sa L(u) er mindst mulig
S:=Su{u}

For alle v hvor {u,v} € E ogv ¢S
iIf L(u) + w(u,v) < L(v) then
begin

L(v) ;= L(u) + w(u,v)

end
end { en korteste vej fra z til a

med leengde L(z)}



Invariant:

e Hvis v € S sd er L(v) lengden af en korteste vej fra
a til vi G. Denne vej er indeholdt i S.

e Hvis v ¢ S sa er L(v) laengden af en korteste vej fra
a til v, hvor alle vejens punkter er i SU {v}.

e Hvis v # a 0g L(v) < oo sa er der en vej fra a til v
af leengde L(wv), hvor vejens sidste kant er {F(v),v}.

Punkterne tilfgjes til S i reekkefglge bestemt ved vok-
sende afstand fra a.



Definition. En graf G = (V,FE) siges at vaere todelt
(bipartite) hvis V kan opdeles i to mangder V7 og V5
sadan at enhver kant i E forbinder et punkt i V7 og et
punkt i V5.

(Opdeling betyder: V=V UV5, Vi NV> =10.)



