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Données du probleme

e |, J: caractéristiques de la grille

» d:rayon de portée des capteurs

* p:degré de redondance de couverture

* (: degré de connectivité des cateurs

* Obstacle : matrice binaire des

1s'il existeunobstacleenle noeud(, j)

obstacles Obstacle; = {Osinon

Variables : x; 0{03}, i O{t...,1}, j O{L...,3} . Signification des variables :

_ { 1sioninstalleun capteurenlenoeud(i,j)

X; .
" |0sinon

Formulation :

| J
Minimiser nombre_capteurs=» > x

i=1 j=1
/I Couverturadechaquenoeudpar p capteurs
> Xz p 0, j) OfL....1 } x{1...,J} t.g.Obstacle, =0

(DAL, 1.9}
t.g.(k=i)=+(1-j)2<d?
/1 q- connectivitedescapteurs
> xez(@+Dx; O, ) OfL....1}x{L..., 3} t.q.Obstacle; =0

SC.| khOf1,.p{1...d
(t.q.)(llj<{—i)2+}(|£]j')25 z

/l Présencdesobstacles
x; =0 06, j) Oft... 1} x{1...,J} t.q.Obstacle, =1

x; 0{oy 0G, j) ofg,... 1} x{1,...,3}




