RESUME

Nos travaux proposent deux contributions a la locdbsatlans les réseaux de capteurs
qui répondent aux défis imposés par les capteargrémiere est la méthoddéPL (Anchor
Path Planning based Localizationjédiée aux réseaux de capteurs statiques. Cettodeét
propose [l'utilisation d'une technique simple de dlsation et qui €économise
considérablement le colt de localisation en éneggiee a l'utilisation d’'une seule ancre
mobile au lieu de plusieurs ancres. Le défi priacige I'utilisation d’'une seule ancre est de
choisir une trajectoire convenable de cette anereaite & assurer une bonne couverture de
réseau en un temps de parcours optimal et uneeon@llprécision des estimations de
positions des capteurs. Afin de répondre au miegesaexigences, nous avons propose et

étudié trois trajectoires a savoir « Carrés endipis, « Spirale d’Archiméde » et « Waves ».

Notre deuxieme apport consiste en la méthode dalisation SDPL (Speed and
Direction Prediction based Localizationjlédiée aux réseaux de capteurs mobiles. Son
principe est basé sur la prédiction de la vitesse ahpteurs et leur prochaine direction. Elle
utilise une seule ancre mobile qui se déplace stiuae trajectoire déterministe. A notre
connaissance, cette méthode est la premiére quogeo une approche de calcul de
positionnement des capteurs mobiles en se basaningu prédiction de la vitesse et la
direction. En effet, prédire la vitesse future &mbuvelle direction d’'un capteur permet de

réaliser une meilleure évaluation de position etédielire I'erreur d’estimation.

Les résultats d’évaluation des performances dem&bodes ont montré qu’elles offrent
une amélioration de la précision de positionnementune couverture du réseau tres

prometteuses par rapport a d’autres méthodes aamtes.
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