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. . . . . . . .213

8.1 Introduction . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 213

8.2 Constraint Satisfaction Problems . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 215

8.3 The Quality of Gadgets . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 217

8.4 Weighted vs. Unweighted Problems . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 221

8.5 Gadget Construction . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 225

8.6 Improved Results . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 230

9. Optimal Non-approximability of MAXCLIQUE

Martin Mundhenk, Anna Slobodová
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