





CONCOURS COMMUN POLYTECHNIQUE 1997


Informatique (option MP)





Partie I : logique :


	1°) � INCORPORER Equation.2  ��� . En notant � INCORPORER Equation.2  ���  la négation de x, � INCORPORER Equation.2  ���.


	2°)  La connaissance C permet d'écrire � INCORPORER Equation.2  ���.


	3°)  Donc � INCORPORER Equation.2  ���. L'oasis se trouve donc au bout de la route de gauche.





Partie II : automates finis :


	1°) a- L'automate A reconnait les mots de la forme aa*b(baa*b)*  où *  représente la fermeture de Kleene.


	     b- Dans la définition de G, on peut prendre � INCORPORER Equation.2  ��� et y un mot quelconque de L, ce qui prouve que � INCORPORER Equation.2  ���.


	La suite Gi  est une suite croissante de sous-ensembles de l'ensemble fini G; c'est donc une suite stationnaire. De plus, si Gj  = Gj +1 , tous les termes à partir du rang j sont égaux d'après la définition récurrente de Gi  . Soit q un état de G et w un préfixe de L permettant d'atteindre q. Si i est le nombre de lettres de w, alors � INCORPORER Equation.2  ��� et G est donc la réunion des ensembles Gi . Donc, si Gj  = Gj +1 , alors G = Gj .


	     c- L'automate B est représenté ci-dessous:


� INCORPORER Word.Picture.6  ���


Pour le déterminiser, on construit un automate dont les états sont des sous-ensembles de � INCORPORER Equation.2  ���. Son état initial est � INCORPORER Equation.2  ���et de proche en proche, on cherche l'ensemble des états que l'on peut atteindre à partir d'un ensemble d'états déja défini par une transition correspondant à une lettre éventuellement suivie de � INCORPORER Equation.2  ���. Les états terminaux sont ceux qui contiennent l'état t.On obtient ainsi


� INCORPORER Word.Picture.6  ���


	2°) La construction du déterminisé de B revient, puisqu'aucune transition ne part de l'état t de B, à remplacer les états de A par les états {q0, t} , {q1, t} , {q3, t} sans changer les transitions et donc simplement à transformer les états q0, q1, q3 en états terminaux. De façon plus générale, ce sont les états de l'ensemble QA qui sont transformés en états terminaux. Donc le déterminisé de B reconnait le langage Préf(L) et il en est de même de B.





Partie III : algorithmique :


I


	1°) En distinguant les parties contenant x de celles ne le contenant pas, on obtient P({x}� INCORPORER Equation.2  ���e) = P(e) � INCORPORER Equation.2  ���x. P(e) . On notera que P(e)� INCORPORER Equation.2  ��� P(P(E)).


	2°) Puisque � INCORPORER Equation.2  ���, l'adjonction de x à chaque partie de e réalise une bijection de P(e) sur x. P(e). D'où le résultat demandé.


	3°) Notons � INCORPORER Equation.2  ���avec |E '| = n - 1 et � INCORPORER Equation.2  ���. D'après la question précédente, 


� INCORPORER Equation.2  ���.


De même,                                     � INCORPORER Equation.2  ���         


et en combinant ces égalités         � INCORPORER Equation.2  ���. Comme u0 = 0 , on trouve � INCORPORER Equation.2  ���.


	4°) function ajouter(x:integer;e:L_Liste):L_Liste;


			var l:Liste;


				q:L_Liste;


			begin


				if e = nil  	then  ajouter := nil 


							else 	begin


										l:=L_tete(e);


										q:= L_queue(e);


										ajouter:=L_cons(cons(x,l),ajouter(x,q));


									end;


			end;


	5°) function parties(e:Liste):L_Liste:


			begin


				if e = nil 	then parties:=L_cons(nil,nil)


							else parties:=L_concat(parties(queue(e)),ajouter(tete(e),parties(queue(e))));


			end;





II A


	1°) function ajouter_objet(x:integer;e:T_Liste):T_Liste;


			var l:Triplet;


				q:T_Liste;


			begin


				if e = nil  	then  ajouter_objet := nil 


							else 	begin


										l:=T_tete(e);


										l.ensemble:=cons(x,l.ensemble);


										l.somme_poids:= l.somme_poids + p(x);


										 l.somme_volume:= l.somme_volume + v(x);


										q:= L_queue(e);


										ajouter_objet:=T_cons(l,ajouter_objet(x,q));


									end;


			end;





		function chargement(e:Liste):T_Liste:


			var T:Triplet;


			begin


				if e = nil 	then begin


									T.ensemble:= nil;


									T.somme_poids:= 0;


									T.somme_volume:= 0;


									chargement:=T_cons(T,nil)


							else chargement:=T_concat(chargement(queue(e)),ajouter_objet(tete(e),chargement (queue(e))));


			end;




















	2°) procedure sac_a_dos(PTAC,VTAC:real;l:Liste;var t:Triplet);


			var tl:T_Liste;


				meilleur_t:Triplet;


			begin


				tl:=chargement(l);


				meilleur_t.somme_poids:= 0;


				meilleur_t.somme_volume:= 0;


				while tl<>nil do 


					begin


						if  		(	( T_tete(tl).somme_volume > meilleur_t.somme_volume )


													and ( T_tete(tl).somme_volume <= VTAC )	)


							or 	(	( T_tete(tl).somme_volume = meilleur_t.somme_volume )


													and ( T_tete(tl).somme_poids > meilleur_t.somme_poids )


													and ( T_tete(tl).somme_poids <= PTAC )	)


							then meilleur_t:=T_tete(tl);


						tl := queue(tl);


					end;


			end;





II B


	1°) � INCORPORER Equation.2  ��� , � INCORPORER Equation.2  ��� , � INCORPORER Equation.2  ��� , � INCORPORER Equation.2  ���� INCORPORER Equation.2  ��� , � INCORPORER Equation.2  ��� , � INCORPORER Equation.2  ��� .


	2°) function terme_suivant(n:integer;u:Liste):Liste;


			begin


				if tete(u) < n 	then terme_suivant:=cons(tete(u)+1),u)


								else terme_suivant:=cons(tete(queue(u))+1),queue(queue(u)));


			end;


(On suppose ici que le terme suivant est calculable, c'est à dire que p < 2n -1 ).


	3°) procedure sac_a_dos_bis(PTAC,VTAC:real;l:Liste;var t:Triplet);


			var i:integer;


				meilleur_pds, meilleur_vol:real;


				tr:Triplet;


			begin


				tr.ensemble:=cons(1,nil);


				tr.somme_poids:= p(1);


				tr.somme_volume:= v(1);


				meilleur_pds:=p(1);


				meilleur_vol:= v(1);


				for i:=1 to deux_puissance(n)-2 do 


					begin


						u:=tr.ensemble;


						tr.ensemble:=terme_suivant(u);


						if tete(u) < n 	


								then	


									begin


										tr.somme_poids:= tr.somme_poids+p(tete(u)+1);


										tr.somme_volume:= tr.somme_volume+v(tete(u)+1);


									end


								else 	


									begin


										tr.somme_poids:= tr.somme_poids-p(tete(u))


																				-p(tete(queue(u)))+p(tete(queue(u))+1);


										tr.somme_volume:= tr.somme_volume-v(tete(u))																												-v(tete(queue(u)))+v(tete(queue(u))+1);


									end


						if  		(tr.somme_volume > meilleur_vol )


													and (tr.somme_volume <= VTAC )	)


							or 	(tr.somme_volume = meilleur _vol )


													and (tr.somme_poids > meilleur_pds )


													and (tr.somme_poids <= PTAC )	)


							then 


								begin


									meilleur_pds:=tr.somme_poids;


									meilleur_vol:=tr.somme_volume;


									t:=tr;


                 					end;


					end;


			end;


	


Remarque: en construisant comme dans la function enumerer une T_Liste, il serait facile de donner la liste exhaustive des solutions optimales.





II C


	1°) Chaque appel à la function terme_suivant contient un appel à la procedure cons. Notons � INCORPORER Equation.2  ���et � INCORPORER Equation.2  ��� la complexité des procédures cons et L_cons respectivement. Alors � INCORPORER Equation.2  ���.


	2°) La complexité Taj (n) de la function ajouter vérifie la relation de récurrence � INCORPORER Equation.2  ��� . On en déduit � INCORPORER Equation.2  ���.


	La complexité Tpart (n) de la function parties vérifie la relation de récurrence � INCORPORER Equation.2  ��� . D'où � INCORPORER Equation.2  ���.


	3°) La complexité de la function enumerer est donc tres supérieure à celle de la function parties. Ceci s'explique par le fait que cette dernière repose sur le principe de dichotomie (diviser pour regner)
