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Wiederholuni

® <p ISt transitiv

# Damit kann Cnr-Sat auf viele Sprachen in AP polynomiell
reduziert werden

THEOREM CooOK, S. WEGENER KAP. 3

CNF-SAT ISt A'P-vollstandig

— Llegt eine der Sprachen in P, liegen alle in P.
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THEOREM CooOK, S. WEGENER KAP. 3

CNF-SAT ISt A'P-vollstandig

— Llegt eine der Sprachen in P, liegen alle in P.

Vermutung: P # NP,
also keine kann in Polynomialzeit entschieden werden
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ZU zeigen:
® CNF-SAT € NP
® Ac NP — A <p CNF-SAT
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ZU zeigen:
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® Ac NP — A <p CNF-SAT

Bewelis (A ¢ NP — A <p CNF-SAT):

o Rate-TM:
s nichtdeterministische Phase
s Konfiguration K;(x) = rOqox, x die Eingabe
s deterministische Phase
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® CNF-SAT € NP
® Ac NP — A <p CNF-SAT

Bewelis (A ¢ NP — A <p CNF-SAT):

o Rate-TM:
s nichtdeterministische Phase
s Konfiguration K;(x) = rOqgx, x die Eingabe
s deterministische Phase
® N=([z, X, 152 {z})) Rate-TMmitL(N) = A
s p(n)-zeitbeschrankt (p ein Polynom)
e do=1
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® x c X*~ CNF-Formel {, =1V (N,x) mit

Py € CNF-SAT < K;(x) I—IQ('X” K, K eine Endkonfiguration

® f:x—P,eP
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® x c X*~ CNF-Formel {, =1V (N,x) mit

Py € CNF-SAT < K;(x) h‘if’"” K, K eine Endkonfiguration

® f:x—P,eP
o Variablen:
s Q(i, k), H(i,j), S(1,3,4)
o Mit0<i<p(x]),T<k<z —p(x]) <j<p(x]),LeT
o Klauseln:
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