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Alternative Punktauswahl

Entferntesten Punkt wie bei DP zu behalten kann Ausreißer

betonen.

Betrachte stattdessen e↵ektive Fläche jedes Knotens und

entferne iterativ Knoten mit kleinster Fl

¨

ache.
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[Visvalingam, Whyatt ’93]
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Implementierung, Laufzeit?

[Visvalingam, Whyatt ’93]
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Vereinfachung als Optimierungsproblem

Bisherige Algorithmen liefern heuristisch gute Approximationen

an die Eingabe, jedoch nicht notwendig eine optimale L

¨

osung.

Formulierung als Graphenproblem:

Fall 1: feste Maximall

¨

ange, minimiere Fehler
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vollst

¨

andiger, gewichteter DAG G auf {v1, . . . , vn} mit

Kante (vi, vj) f¨ur alle i < j
Kosten cij f

¨

ur das Ersetzen des Teilpfads (vi, vi+1, . . . , vj)
durch Kante (vi, vj)
finde kostenminimalen (k

¨

urzesten) Weg von v1 nach vn in

G mit maximal k Kanten
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¨
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Solche

”

constrained shortest path“ Probleme sind i. Allg.

NP-schwer, hier jedoch nicht.

! mehr dazu gleich!

Fall 1: feste Maximall

¨

ange, minimiere Fehler



Dr. Martin N

¨

ollenburg · Vorlesung Algorithmische Kartografie Linienvereinfachung

3

Vereinfachung als Optimierungsproblem

Bisherige Algorithmen liefern heuristisch gute Approximationen

an die Eingabe, jedoch nicht notwendig eine optimale L

¨

osung.

Formulierung als Graphenproblem:

Fall 2: fester maximaler Fehler, minimiere L

¨

ange

[Imai, Iri ’88]



Dr. Martin N

¨

ollenburg · Vorlesung Algorithmische Kartografie Linienvereinfachung

3

Vereinfachung als Optimierungsproblem

Bisherige Algorithmen liefern heuristisch gute Approximationen

an die Eingabe, jedoch nicht notwendig eine optimale L

¨

osung.

Formulierung als Graphenproblem:

DAG G = (V,A) mit V = {v1, . . . , vn} und Kante

(vi, vj) 2 A, i < j, gdw. Fehler(vivj) < "
finde k

¨

urzesten Weg von v1 nach vn in G
topologisches Sortieren in linearer Zeit

Berechnung von A naiv in O(n3
), optimal in ⇥(n2

)

Fall 2: fester maximaler Fehler, minimiere L

¨

ange

[Chan, Chin ’92]

[Imai, Iri ’88]
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Übungen

1) Der Douglas-Peucker-Algorithmus garantiert, dass bei der

Vereinfachung eines Polygonzugs P = (p1, . . . , pn) in einen

Polygonzug Q, der Abstand zwischen P und Q h

¨

ochstens "
ist. Berechnet der Algorithmus dabei immer ein Q mit

minimal vielen Segmenten?

Übungen
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minimal vielen Segmenten?

2) Gegeben sei ein azyklischer, gerichteter Graph G = (V,E)

mit Gewichtsfunktion w : E ! R. Ein gerichteter st-Pfad
(s = v0, . . . , v` = t) in G heißt k-minimal, falls `  k und

f

¨

ur alle anderen st-Pfade (s = v00, . . . , v
0
`0 = t) mit `0  k

gilt:

P`
j=1 w((vj�1, vj)) 

P`0

j=1 w((v
0
j�1, v

0
j)).

Entwerfen und analysieren Sie einen m

¨

oglichst e�zienten

Algorithmus zur Berechnung von k-minimalen st-Pfaden.

Übungen
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