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Données du problème : 
 

• I, J : caractéristiques de la grille 
• d : rayon de portée des capteurs 
• p : degré de redondance de couverture 
• q : degré de connectivité des cateurs 
• Obstacle : matrice binaire des 
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Variables : { }1,0∈ijx , { } { }JjIi ,...,1,,...,1 ∈∈ . Signification des variables : 
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Formulation : 
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