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Aufgabe 1: Wir betrachten die Ebene mit polygonalen Hindernissen. Sei p → q der
euklidische Pfad zwischen zwei Punkten p und q in der Ebene. Können sich zwei kürzeste
Pfade p → q und p → z kreuzen?

Aufgabe 2: Bei der Berechnung des Sichtbarkeitsgraphen in Zeit O(n2) haben wir zur
Festlegung der Besuchsreihenfolge L eine Dualisierung zwischen Punkten und Geraden
betrachtet (p = (px, py) 7→ Y = pxX − py = p∗). Für je zwei Punkte p = (px, py) und
q = (qx, qy) in der Ebene sei slope(p, q) := qy−qx

qx−px
.

Für drei Punkte p = (px, py), q = (qx, qy) und r = (rx, ry) mit px < qx und px < rx gilt
dann: slope(p, q) < slope(p, r) =⇒ p∗ ∩ q∗ liegt links von p∗ ∩ r∗

Gilt diese Aussage auch für beliebige Punktepaare? D.h. gilt:

slope(p, q) < slope(r, s) =⇒ p∗ ∩ q∗ liegt links von r∗ ∩ s∗

Aufgabe 3: Die Bestimmung kürzester Pfade ist in der Bahnplanung von großer Be-
deutung. Die Bestimmung kürzester Wege von einem Knoten in einem Graphen zu allen
anderen Knoten kann durch den Dijkstra-Algorithmus erfolgen.

Wenden Sie den Dijkstra-Algorithmus auf den folgenden Graphen für den Startpunkt A
an.
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Wie effizient können Sie diese Aufgabe für einen Graphen mit n Knoten und e Kanten
lösen? Begründen Sie Ihre Aussage.
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