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Dessin d’arbres

Ou l’alternative au JTree
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Visualisation d'arbres binaires
• Un algorithme simple

– y(N) = profondeur (n) * espx

– x(N) = rang (N) * espy
• rang (N) est le rang lors d'une traversée 

en profondeur ordre infixe

• parcours ss-arbre gauche, visite N, 
parcours ss-arbre droit
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• Largeur non optimisée
– Largeur = nbnoeud * espx

• Parent centré entre fils gche et droit

• Dessin cohérent des sous-
arbres isomorphes
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Variations sur 
l'algorithme simple

• Adaptation de 
l'algorithme des arbres
binaires

– pour les arbres généraux

– mêmes propriétés qu'avec 
l'algorithme de placement 
binaire

• Adaptation pour dessin 
radial

M
o

u
n

ta
z 

H
a

sc
o

ë
t,
 U

n
iv

. M
o

n
tp

e
lli

e
r 

II

4

Dessin d'arbres optimisé
• Walker 1990 (extension de 

Reingold-Tilford 1983)

• Principes
– Placement des sous-arbres 

comme des unités rigides
• quand un nœud est déplacé 

tous ces descendants sont 
déplacés

• l'arbre général est dessiné 
récursivement des feuilles 
vers la racine

– Chaque nœud utilise une 
décomposition de son abscisse 
en 2 champs

• abscisse préliminaire

• modifieur 

• Propriétés
– Minimise la largeur de l'arbre

– Dessin équivalent des sous-
arbres isomorphes

– Parent centré au dessusdes ces 
enfants 

• Remarque
– calcul en coordonnées 

flottantes

– minimiser la largeur du dessin 
est un problème NP-complet si 
on impose que les coordonnées 
soient entières
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Dessin d'arbres optimisé

• Walker (1990)
– extension de Reingold-Tilford 

(83)

• Principes
– Placement des sous-arbres 

comme des unités rigides
• quand un nœud est déplacé 

tous ces descendants sont 
déplacés

• l'arbre général est dessiné 
récursivement des feuilles 
vers la racine

– Chaque nœud utilise une 
décomposition de son abscisse 
en 2 champs

• abscisse préliminaire
• modifieur 

• Propriétés
– Minimise la largeur de l'arbre

– Dessin équivalent des sous-
arbres isomorphes

– Parent centré au dessusdes ces 
enfants 

• Remarque
– calcul en coordonnées 

flottantes

– minimiser la largeur du dessin 
est un problème NP-complet si 
on impose que les coordonnées 
soient entières
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Algorithme 
pour un dessin optimisé (1/2)

• 1ere étape : parcours post-ordre
a. calcul des coordonnées préliminaires et des modifieurs
placement des ss-arbres de la racine indépendamment les uns des autres
b. décalage des sous-arbres pour éviter recouvrements entre cousins

• 2ième étape: parcours pré-ordre
– calcul des coordonnées réelles: 

• coord. prélim + somme des modifieurs des ancêtres.
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Algorithme 
pour un dessin optimisé (suite)

• 1ère étape
– Parcours post-fixe de l'arbre
– à chaque visite d'un nœud on applique visite(N)

visite(N)

si N a un frère gauche /*FG*/

N.xprelim = FG.xprelim + tailleNoeud + espInterNoeuds;

si N a des enfants /* D est le premier des enfants et G le dernier*/

N.modifier = N.xprelim - (D.xprelim + G.xprelim) /2

else /* N n'a pas de frère à gauche */

si N a des enfants /* on le met directement au dessus des enfants */

N.xprelim = (D.xprelim + G.xprelim ) / 2

N.modifier = 0

else /* si N n'a pas d'enfants */

N.xprelim = N.modifier = 0
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Visualisation d'arbre par cartes

• Principe simple
– pour chaque nœud:

• division verticale 
(horizontale) 
proportionnellement au 
nombre d'enfants et au 
poid de ces enfants

• à chaque niveau on inverse 
l'orientation

• Algorithme
– première passe: calcul des 

poids cumulés

– deuxième passe: calcul des 
rectangles

Un arbre vu par une carte, 
d'après shneiderman et al.92
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Structures hiérarchiques (suite)

• Approche 3D
�Plus de nœuds, plus 

de feuilles  

� Problèmes liés à la 
3D

• occlusion, 
manipulation, 
orientation

– (VIDEO)

A
rbre

 conique
 (X

e
rox)

QuickTime™ et un
décompresseur 

sont requis pour visionner cette image.
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Structures hiérarchiques (suite)

• Géométrie hyperbolique
– arbres hyperboliques 

(Xerox)
• la surface du cercle croit 

exponentiellement avec 
son rayon

• translation hyperbolique 
=> navigation intuitive??

– (VIDEO)

A
rbre

 hype
rbolique

 (X
e

rox)


