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Objectif : remplacer l'aléatoire par un couverture d’'une zone
mecanisme chaotique en déposant des
phéromones. 1/2



Impact du mécanisme chaotique sur l'optimisation d'un modéle de mobilité

pour un essaim de drones devant réaliser une couverture de zone
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Amélioration des performances des modéles de mobilité :

- utilisation de la position des points périodiques
- modification des proportions allouées a chaque action
- organisation relative des actions
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