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Ges. ■ Eine Teilfolge L′ von L (von v1 nach vn)
■ Für jedes Segment S = (vi, vj) in L′ gilt

d⃗Hausdorff(L′, L[i . . . j]) ≤ ε.
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■ Definiere Graph G = (V, A) mit
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zulässigen Abkürzungen A (shortcuts)

εv1

v2
v3

v4

v5

v6

v1

v2
v3

v4

v6

v5



8 - 28

Imai & Iri (1988) – Abkürzungsgraph

Abkürzungsgraph(L)
V = {v1, . . . , vn}
A = ∅
foreach 1 ≤ i < j ≤ n do

dmax = 0
for k = i + 1 to j − 1 do

d = Abstand vk zu (vi, vj)

if d > dmax then dmax = d

if dmax ≤ ε then
A = A ∪ {(vi, vj)}

return G = (V, A)

■ Definiere Graph G = (V, A) mit
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(vi, vj) enthält, wenn für jedes i < k < j gilt,
dass d(vk, ri,j) ≤ ε.

Achtung: G ̸= G′!

vi

■ Berechne Graph G′′ = (V, A′′), der Kante
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(vi, vj) enthält, wenn für jedes i < k < j gilt,
dass d(vk, ri,j) ≤ ε.

vi
vh

■ Für jeden Knoten vi berechne alle Kanten in
G′ in O(n) Zeit.

■ (vi, vj) ist in G′, wenn ri,j jeden Kreis ck mit
i < k ≤ j schneidet.

➡ (vi, vj) ist in G′, wenn jeder Keil wi,k mit
i < k ≤ j den Strahl ri,j enthält.

ck = Kreis um vk mit Radius ε
wi,k = Keil mit Ursprung vi um ck



12 - 17

Chan & Chin (1996) – Berechnung

■ Definiere Graph G = (V, A) mit
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(vi, vj) enthält, wenn für jedes i < k < j gilt,
dass d(vk, ri,j) ≤ ε.

vi

ri,j

ri,hvh

ck = Kreis um vk mit Radius ε
wi,k = Keil mit Ursprung vi um ck

Müssen nur linken und rechten
Rand des Keils berechnen und
aktualisieren.

ChanChin(L, ε)
for i = 1 to n − 1 do

Wi,i = R2

for j = i + 1 to n do
Wi,j = Wi,j−1 ∩ wi,j
if Wi,j = ∅ then break
if ri,j ⊆ Wi,j then

A = A ∪ {(vi, vj)}

return G = (V, A)
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Überblick

Heuristik Optimierung

[Douglas & Peucker 1973] O(n2)

[Hershberger & Snoeyink 1992]

[Visvalingam & Wyatt 1993]

O(n log n)

O(n log n)

[Imai & Iri 1988] O(n3)

O(n2)[Chan & Chin 1996]

[Agarwal et al. 2002]
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