Stabil parositdsok nem csak paros grafokban, Irwing-algoritmus

Grafok és algoritmusok
2020.
4. gyakorlat

1. Hatérozzunk meg az alabbi grafokban egy-egy stabil parositast (illetve stabil félpa-
rositast) az Irving-algoritmus segitségével.
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2. Mutassunk olyan (eq, f1, €2, fo, ..., ek, fi) rotéciot, ahol

{617627'"7ek}ﬂ{f17f27"'7fk} = (Z)
és e, €9, ..., e nem parositas.
3. Bizonyitsuk be, hogy G barmely két stabil parositdsa ugyanazt a ponthalmazt fedi.

4. Tegyiik fel, hogy V(G) = {v1,v9,...,v,} és barmely cstcs szamara egy él annal
jobb, minél kisebb sorszamu a masik végpontja. Igazoljuk, hogy G-nek van stabil
parositasa.

5. (a) Tegyiik fel, hogy a G graf csiucsaihoz ugy vannak megadva a <, lineéris élpre-
ferenciak, hogy ha ejvieqvs ... epvp a G egy paratlan hosszusagi C' preferen-
ciakore, akkor G-nek van olyan f = v;v; éle (1 <i < j < k), amelyet mindkét
végpontja preferédl a C-beli élekkel szemben, azaz [ <,, €;, €i41 €8 [ <y, €j,€j41.
Igazoljuk, hogy ebben az esetben G-nek van stabil parositasa.

(b) Tegyiik fel, hogy a fenti feltétel a paros hossztségu preferenciakorokre is teljestil
a G grafban. Bizonyitsuk be, hogy G-nek pontosan egy stabil parositasa van.



