Chapitre 10


10.1 DEFINITION

Structure de données : collection organisée de données élémentaires

10.2 LES VECTEURS

Vecteur : ensemble fini et ordonné d’éléments, tous d’un même type.

10.3 LES MATRICES

· Matrice : collection multi-dimentionnelle d’objets de même type.

· Chaque élément est repéré par un jeu d’indices (subscripts)

· Accès direct à l’info

10.4 LES LISTES

· Liste liée ou chaînée : chaque objet est accessible par celui qui le précède grâce à un pointeur.

· L’ordre logique est dissocié de l’ordre physique

· L’adresse du 1er enregistrement de la chaîne est placé dans un registre début de chaîne.

· La valeur du pointeur du dernier enregistrement ne correspond à aucune adresse (o ou –1)

10.4.1 LES LISTES LINEAIRES

· Chaque élément est composé de 2 parties : l’info et le pointeur

· Physiquement, les éléments ne sont pas nécessairement les uns à la suite des autres en mémoire

· Pour insérer un nouvel élément en début de liste, il faut modifier le pointeur de tête et ajuster le pointeur de l’élément inséré en fct du prochain élément.

· Si pour une certaine liste il faut tjs ajouter ou retrancher des éléments au début, alors il s’agit d’une liste PILE.

· Pour insérer un dernier élément, il suffit de changer le dernier pointeur.

· Si pour une certaine liste il faut tjs ajouter ou retrancher des éléments de la fin, alors il s’agit d’une liste FILE.

· Pour insérer un élément à un endroit spécifique, il faut ajouter les pointeurs correspondants (pour supprimer idem)

· Pour combiner 2 listes, ajuster le dernier pointeur de la 1ère liste au 1er élément de la seconde

10.4.2 LES LISTES CIRCULAIRES

· Ici le dernier élément de la liste pointe sur le 1er
· Avantage : on peut accéder à partir de n’importe quel élément de la liste à tous les autres.

10.4.3 LES LISTES SYMETRIQUES

· chaque élément a 2 pointeurs, l’un qui pointe sur l’élément suivant, l’autre sur l’élément précédent

· il y a 2 fois la valeur nulle : pour le 1er élément qui pointe sur le précédent, et pour le dernier élément qui pointe sur le suivant.

10.4.4 LES LISTES SYMETRIQUES CIRCULAIRES

· idem liste symétrique

· sauf que le dernier élément pointe sur le 1er et vice-versa

10.4.5 LES LISTES INVERSEES

Liste inversées : conservées // à la liste principale, elles nous permettent de connaître l’ensemble des éléments ayant une info commune.

10.5 LES ARBRES

Arbre : structure (hiérarchique) constituée de nœuds reliés par des arcs.

Nœud : contient un objet de la collection.


( nœud du sommet = racine


( nœuds de niveau inférieur = descendants, fils


( nœuds terminaux (sans descendants) = feuilles

Arcs qui partent de la racine = branches

Degré d’un nœud : le nbre de sous-arbres qu’il possède

Le niveau de la racine est 1

10.5.1 L’ARBRE BINAIRE

· chaque nœud a au maximum 2 degrés (= 2 pointeurs)

· un arbre de degré quelconque peut être transformé en arbre binaire par des algorithmes

· Création d’un arbre binaire ordonné :

· 1er élément est la racine, l’origine de ts les cheminements

· si 2ème élément > racine, => branche droite de la racine

· si 2ème élément  < racine, =>  branche gauche de la racine.

· Pour le 3ème élément, on le compare à la racine, puis, selon qu’il soit + gd ou + pt que lui, on le comparera à l’élément qui est sur la branche gauche ou droite.  Si la position est libre, on y attache le nouvel élément, sinon on continue les comparaisons.

10.6 LES FILES (queues)

· File d’attente (FIFO)

· Les insertions se font à une extrémité, les supressions à l’autre.

· Réalisation : 1 vecteur et 2 pointeurs.

10.7 LES ILES

· LIFO

· Structure linéaire où les données sont ajoutées ou extraites à une extrémité prédéterminée.

· Réalisation : 1 vecteur et un pointeur indiquant le sommet de la pile (où les données sont empilées et enlevées selon le principe LIFO)

· Application à un programme BASIC : 

· Ds prog principal, on fait appel à un sous-prog 1, puis un sous prog 2, puis à un sous-prog 3 sans que les autres programmes  ne soient terminés (~boucles imbriquées).

· Qd le sous-prog 3 arrive à sa fin, le prog se poursuit à l’adresse où le sous-prog 2 s’était arrêté pour sauter vers le sous-prog 3.  (l’adresse avait été stockée en haut de la pile selon la méthode LIFO)

· Une fois que celui là est terminé, on va à l’adresse laissée par le sous-prog 2.  Et ainsi de suite jusqu’au retour au programme principal.

10.8 LES TABLES

Table : structure non nécessairement ordonnée de données du même type.

Clé : sert à identifier l’élément de la table.

Recherche d’un élément ds la table : opération qui consiste à présenter la clé à la table pour accéder à un objet.

Il existe ≠ méthodes : choix dépend du type et de la taille des tables.

· On va voir 4 algorithmes souvent utilisés.

10.8.1 LA RECHERCHE LINEAIRE

· Méthode la + simple et la – performante.

· Désavantage : nbre de comparaisons très élevé

· Avantages : facilité de réalisation, application aux tables non triées, on peut commencer la recherche pdt que l’on remplit la table.

10.8.2 LA RECHERCHE DICHOTOMIQUE (ou binaire)

· Très rapide mais demande une table triée.

· On commence en comparant la clé de référence avec celle placée au milieu de la table. (permet d’éliminer une moitié de table)

· Il faut maximum Log²N lectures avant de trouver l’enregistrement recherché

10.8.3 LA RECHERCHE PAR PAS VARIABLES

· le fichier doit être en ordre

· Le fichier est balayé séquentiellement à partir du 1er enregistrement en sautant un certain nbre d’enregistrements entre chaque lecture jusqu’à ce que l’on trouve un enregistrement dont la clé C est > à la clé de recherche Cr

10.8.4 RECHERCHE PAR ADRESSAGE DISPERSE (hash coding)

La technique du hash coding est une solution basée sur un logiciel qui simule le comportement d’une mémoire associative (comme celles utilisées en antémémoire car très rapide grâce à la recherche parallèle, mais très coûteux !!)

· Il faudra souvent modifier un numéro par un algorithme si l’on veut l’utiliser comme clé.

· Une fonction de hashcode sera donc appliquée pour fournir une adresse.

· En principe, la transformation de la clé devrait donner comme résultat un numéro unique d’adresse.(il peut arriver que 2 clés ≠ donnent la même adresse (ou n° d’enregistrement : phénomène de collision)

Adressage dispersé : vient du fait que pour 2 clés consécutives, on n’aura pas forcément 2 adresses consécutives. 

Pour faire de l’adressage dispersé il faut :

· faire une transformation de clé (hashing)

· faire la gestion des collisions

a. Méthodes de transformation de clé.

· Meilleure méthode : celle par modulo

· Principe : diviser la clé par un nbre fixe (>= au nbre d’enregistrements possibles), l’adresse est = au reste +1.

· Ex : Clé = 100 => adresse = 100 mod 11 + 1 = 2

100/11 = 9.0909 ; 100 – (9*11) = 1 ; 1+1 = 2

· Face à un prob de collision, on peut soit : 

· Les réduire :  augmenter le nbre de cellules sur le disque.  = prévoir + de places que d’enregistrements.  On change donc de modulo : on passe à MOD 23 (car 23 est le 1er nombre 1er après 20)

Avantages : une meilleure distribution aléatoire (↑ la variété du système et ↓ proba de collision)

Désavantage : mauvais remplissage du disque (car plusieurs cellules resteront vides) 

· Les gérer

b. Méthode de gestion des collisions

Il existe ≠ méthodes : 

Méthode par chaînage externe :

Introduction d’une zone de débordement (de 12 à 20 (  commence en 12 car le modulo 11 ne peut attribuer des adresse que de 1 à 11).  Lorsque l’on veut enregistrer une information, mais que la cellule est déjà occupée, cette info ira en 12 (ou + loin si 12 aussi déjà oqp) et un pointeur sera mis là où l’info aurait du se trouver si la cellule n’avait pas déjà été oqp et qui pointera la nouvelle adresse.

Plus tard, qd on voudra accéder à l’information, en introduisant la clé, l’ordi va faire le hashing prévu et se rendra à l’adresse.  Là il comparera les 2 clés et se rendra compte qu’elles ne correspondent pas.  Il va alors suivre le pointeur et recomparer les 2 clés.  Comme il y a égalité de clé, l’ordi va copier l’enregistrement en mémoire centrale.

10.9 LE TRI DES TABLES

· Les techniques de tri ont une gd !!, les algorithmes de tri sont appelés « sorting ».  Il faut choisir la technique qui est la mieux adaptée au problème à résoudre.

· + un tri est rapide, + il prend d’espace en mémoire ; - il est rapide, - d’espace il prend.

10.9.1 DISTRIBUTION SIMPLE

· les éléments sont examinés un à un en commençant par le + petit poids, et on stocke ces valeurs ds les cases appropriées

· exemple :

Distribution des éléments par unités d’abord, puis distribution par dizaines

10.9.2 SELECTION SIMPLE

· on cherche la position du plus pt élément et on l’interchange avec le 1er élément.  On continue les comparaisons ainsi jusqu’à la comparaison Vn-1 et Vn

10.9.3 TRI A BULLES (bubble sort)

· on compare les éléments 2 à 2.  Et on place le + gd élément ds le 2ème.  Il y aura autant de passage que le nbre de permutations nécessaires pour trier le vecteur.  (si on ne permute + rien c que le vecteur est trié)

10.9.4 TRI RAPIDE (quick sort)

· on compare un élément (le 1er) à tous les autres, on crée ainsi 2 sous-ensembles (1 sous-ensemble S pour les éléments > à V1, l’autre I pour les éléments < à V1) dans lesquels on répartit les éléments restants.  Les sous-ensembles I et S sont ensuite considérés comme des vecteurs indépendants.  On procède ds chaque sous-ensemble de la même façon.

PAGE  
1

