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ÉPREUVE MUTUALISÉE AVEC E3A-POLYTECH 
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____________________ 
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Durée : 4 heures 

____________________ 
 
N.B. : le candidat attachera la plus grande importance à la clarté, à la précision et à la concision de la rédaction. 
Si un candidat est amené à repérer ce qui peut lui sembler être une erreur d’énoncé, il le signalera sur sa copie 
et devra poursuivre sa composition en expliquant les raisons des initiatives qu’il a été amené à prendre. 

 
RAPPEL DES CONSIGNES 

 

• Utiliser uniquement un stylo noir ou bleu foncé non effaçable pour la rédaction de votre composition ; d’autres 
couleurs, excepté le vert, bleu clair ou turquoise, peuvent être utilisées, mais exclusivement pour les schémas 
et la mise en évidence des résultats. 

• Ne pas utiliser de correcteur. 
• Écrire le mot FIN à la fin de votre composition. 
______________________________________________________________________________ 
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DR7 - Temps d’accès par parcours de graphe
Q40. Compléter signature et spécification de la fonction temps_accès_position

def temps_accè s_pos i t i on (G , tmax ,Sdep )−> :
” ” ” à complé t e r

” ” ”
# temps d ’ accès i n i t i a u x i n f i n i s :
temps_v is i te ={ i : f l oa t ( ” i n f ” ) for i in G}

# ges t ion des sommets à v i s i t e r :
f i l e =[Sdep ]

for t in range ( tmax+1) :
nbre_sommet= len ( f i l e ) # ne pas v i s i t e r 2 f o i s un sommet à t
while nbre_sommet>0 :

som= f i l e . pop ( ) # som : nouve l le pos i t i o n courante
nbre_sommet−=1
i f t < temps_v is i te [ som] : # temps pour a t t e i n d r e som

temps_v is i te [ som]= t

p resence_vo is in_non_v is i te=False
for vo i s i n in G[som] :

# vo i s i n non encore a t t e i n t :
i f t emps_v is i te [ v o i s i n ] > t :

# e t a t t e i gnab l e à t +1
i f vo i s i n not in pos i t ion_skypod ( t +1) :

# é v i t e les doublons dans f i l e
i f vo i s i n not in f i l e :

f i l e . i n s e r t (0 , v o i s i n )
else :

p resence_vo is in_non_v is i te=True

# r é− i n s e r t i o n des sommets ayant au moins un vo i s i n
# non encore a t t e i n t e t non a t t e i gnab l e à t +1
i f presence_vo is in_non_v is i te and som not in f i l e :

f i l e . i n s e r t (0 ,som)
return t emps_v is i te
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DR8 - Temps d’accès aux positions de l’entrepôt exemple
Q41. Compléter les temps d’accès avec Sdep=(0,0), Sarr=(2,2) et tmax=10.
La position (1,2) n’est pas atteignable à t = 2 et t = 3.
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