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Impact du mécanisme chaotique sur l’optimisation d’un modèle
de mobilité d’un essaim de drones devant réaliser une
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De récents travaux utilisent des systèmes en régime chaotique pour améliorer les performances de
métaheuristiques. Le chaos y remplace l’aléatoire pour améliorer le caractère exploratoire des algorithmes
(aussi appelé diversification). Gandomi et al. exploitent cette approche pour de l’optimisation par essaims
de particules (Particule Swarm Optimization) [1] et pour de l’optimisation basée sur le comportement
de lucioles (Firefly Algorithm) [2]. Dans les deux cas, les auteurs expérimentent leurs algorithmes avec
plusieurs applications chaotiques (application logistique, application tente, etc.) et comparent les perfor-
mances obtenues avec des problèmes connus en prenant comme critère un taux de succès d’obtention de la
solution optimale. Nous avons pour notre part récemment contribué à ce domaine en proposant le modèle
de mobilité CACOC (Chaotic Ant Colony Optmization for Coverage) [3]. Ce dernier combine le système
de Rössler avec un algorithme de type colonies de fourmis pour obtenir un algorithme de couverture de
zone par un essaim de drones autonomes.

Dans le présent article nous présentons des modèles avec des systèmes chaotiques pour la diversification
dans le cadre d’un problème d’optimisation de couverture d’une zone. Nous proposons pour cela de tester
plusieurs systèmes dynamiques caractérisés par des systèmes d’équations différentielles ordinaires. Pour
comparer les propriétés dynamiques des systèmes considérés, nous utilisons le mécanisme chaotique issu
du gabarit des attracteurs [4]. Pour étudier les performances des modèles de mobilité, nous utilisons
des mesures de taux de couverture et d’équité du temps de revisite entre les points de la zone [5] en
comparaison avec les résultats de la littérature [6]. Ceci permet de comprendre l’impact des différentes
dynamiques chaotiques sur les performances (en terme de couverture de zone) du modèle de mobilité des
drones.

Ces travaux mettent en évidence que l’utilisation de chaos peut contribuer à l’amélioration de la
diversification de métaheuristiques sous réserve de trouver un système dynamique adapté au problème.
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