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Wiederholung

≤P ist transitiv

Damit kann CNF-SAT auf viele Sprachen in NP polynomiell
reduziert werden

THEOREM COOK, S. WEGENER KAP. 3

CNF-SAT ist NP-vollständig

→ Liegt eine der Sprachen in P, liegen alle in P.

Vermutung: P 6= NP,

also keine kann in Polynomialzeit entschieden werden
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Satz von Cook
Zu zeigen:

CNF-SAT ∈ NP

A ∈ NP =⇒ A ≤P CNF-SAT

Beweis (A ∈ NP =⇒ A ≤P CNF-SAT):

Rate-TM:
nichtdeterministische Phase
Konfiguration K (x) = r2q x, x die Eingabe
deterministische Phase

N = ([z], Σ, Γ, δ, 2, {z}) Rate-TM mit L(N) = A

p(n)-zeitbeschränkt (p ein Polynom)
q = 1

uzv ` uzv
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ψx = ψ(N, x)

x ∈ Σ∗ ; CNF-Formel ψ � = ψ(N, x) mit

ψ � ∈ CNF-SAT ⇐⇒ K � (x) `

� �

| �|

�

� K, K eine Endkonfiguration

f : x 7→ ψ � ∈ P

Variablen:
Q(i, k), H(i, j), S(i, j, `)
mit 0 ≤ i ≤ p(|x|), 1 ≤ k ≤ z, −p(|x|) ≤ j ≤ p(|x|), ` ∈ Γ

Klauseln:
Q(i, k), H(i, j), S(i, j, `) beschreiben Konfiguration (=: K )

Q(0, k), H(0, j), S(0, j, `) beschreiben K (x) = r2q x

K | | ist Endkonfiguration
K ` K
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