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1. Sei R:={s}, Y:={s}, T:=Ø


2. WHILE (R≠Ø) DO {


2.1.  Wähle v   R


2.2. IF (es gibt kein w   V\Y mit e={v,w}  E) THEN


2.2.1. R:=R\{v}


2.3. ELSE {


2.3.1.Wähle ein w   V\Y mit e={v,w}   E


2.3.2. Setze R := R u {w}, Y :=  Y u {w}, T := T u {e}


}


}


3. STOP

INPUT:      Graph G = (V,E), Knoten s


OUTPUT:    Knotenmenge Y    V, die von s aus erreichbar ist,


              Kantenmenge T    E, die die Erreichbarkeit sicherstellt

 Algorithmus 3.7
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Mehr demnächst!
s.fekete@tu-bs.de
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