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Méthodes de représentation des graphes

On distingue 02 classes de méthodes:

1.Méthodes statiques (utilisation des matrices)

= Matrice d'adjacence (sommets - sommets)
= Matrice d'incidence (sommets - arcs)

= Liste des arcs (tries — non tries)

» Liste des successeurs

= Liste des prédécesseurs

= Liste linéaire des successeurs
2. Méthodes dynamiques (utilisation des listes chainées)

= Liste dynamique des sommets

= Liste dynamique d'arcs



Méthodes statiques

1. Matrice d'adjacence (sommets - sommets)

Graphe G1 Graphe G2

A;; =1 s'il existe un lien entre les sommetsietj
A;j = 0 siles deux sommets iet j ne sont pas connectes
/ A14
0O 1 0 1 0O 0 0 1
1 0 O 1 1 0 0 O
A!-- — _ AU' =
10 0 0 1 0O 0 0 O
1 1 1 0 O 1 1 O
A(N, N) A(N, N)

N.B: Notons que pour un graphe orienté (a droite) la matrice n'est pas
symetrique.



Matrice d'adjacence et degrés de sommets

Graphe non orienté
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Graphe orienté
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2. Matrice d'incidence (sommets - arcs)

Soit le graphe G(X, U) suivant:

X={a b,c,d e f g}

U = {(a, d), (b, a), (b, c), (b, d), (c, b), (c, d), (c, e),
(d, e), (e, e)}

Uz U2z U3 Uz Us Ues U7 Us Ug

A(N, M)

Remarques:

. Chaque colonne dans la matrice contient un seul (+1)
correspond a l'extrémité initiale de l'arc, et un seul (-1)
correspond a son extrémité terminale

. Le nombre des (+1) sur la ligne donne le 1/2 degré
extérieur du sommet, bien que le nombre des (-1) donne

le 1/2 degré intérieur du méme sommet.



3. Liste des arcs triés (selon I'extrémité initial)
Us\U1|\U> |(Us (U3 (Us (U7 (Us |Uo
a |b |b b (o (o C d e f g |-
d a C d b d e e e Sommets isolés
A2, M)/A(3, M)
4. Liste des arcs non triés (pris arbitrairement)
Us U1 \U3z Uz (Ugs (Ug (Us (Us |U7
a |b |c b d e b (o C f g |-
d a b C e e d d e Sommets isolés
A2, M)/A(3, M)
5. Liste des successeurs
1 a d
2 b a C d
3 C b d e
4 d e
5 e e
6 f
7 |g

AN, dinax)




6. Liste des prédécesseurs

1 a b

2 b C

3 C b

4 d a b C
5 e e

6 |f

7 |9

AN, dinax)



Méthodes dynamiques

Pour chaque sommet on associe une suite des
cases (cases/noeuds), chaque case contient une

information élémentaire, telle que:

= Nom dusommet (a, b, c 1, 2,...)
= Adresse du 1'°" successeur

= Adresse du D" successeur

= Nombre de successeurs

= Valeur de l'arc.

= Autres



1.

Liste dynamique des sommets
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Enlever un sommet
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Insérer un successeur
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Insérer un sommet




2. Liste dynamique des arcs

b C
C b
u2 us

a b | c .C .d e
d d d @ e e
(TP us Ue uz us Uo

f

4—
Sommets isolés




Graphes planaires

3 1 2

Graphes eulériens et graphes hamiltoniens

Théoreme 1:

= Un graphe non orienté connexe posséde une chaine
eulérienne si seulement si le nombre de sommets de
degré impair est égal a 0 ou 2.
= || admet un cycle eulérien si seulement si tous ses
sommets ont un degreé pair.
Condition nécessaire :
» Pour chaque sommet x, d-(x) = d+(x) ==> d(x) est

pair

Chemins et circuits eulériens

Théoreme 2;

"= G admet un circuit eulérien si seulement si: vXeG
d (x) =d*(x)



= Un graphe simple connexe, G(X, U) est eulérien si
seulement si tous ses sommets sont de degré pair

(vxeX, d(x) est pair)

Exemples
6
4
3 1 3
4
6 0
2 5 2 5
vxeX, d(x) =6 pair vxeX, d(x) =5 impair
G est Eulérien G n'est pas Eulérien

G n'est pas Eulérien G est Eulérien G n'est pas Eulérien G est Eulérien

Cycles hamiltoniens

3 un cycle hamiltonien



Remarque

= Un graphe possédant un sommet de degre 1 ne peut pas
étre hamiltonien

4
G n'est pas hamiltonien

» Les graphes complets k, sont hamiltoniens sin >3

2 8 7
1 3
S 6
S 4
G est hamiltonien (complet, k4) G contient un cycle hamiltonien
4
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»

1 2
Graphe de type k3 (pyramide) G est hamiltonien (complet, k3)




