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I.I. Bref Bref éétat de ltat de l’’artart

II.II. SimPA: Simple SimPA: Simple PositioningPositioning AlgorithmAlgorithm

III.III. RRéésultatssultats
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ParamParamèètres mesurtres mesurééss

Techniques gTechniques gééomoméétriques:triques:
-- La trilatLa trilatéération;ration;

-- La triangulation.La triangulation.

Temps:Temps:
-- TOA;TOA;

-- TDOA.TDOA.

Angle: AOAAngle: AOA

Puissance du signal: RSSPuissance du signal: RSS

Techniques hybridesTechniques hybrides



Bref état de l’art - 4

ParamParamèètres mesurtres mesurééss

ConnectivitConnectivitéé;;

Par contraintes.Par contraintes.

3 cat3 catéégories dgories d’’algorithmes:algorithmes:
-- CentralisCentraliséés: MDS, carte du signal, approche convexes: MDS, carte du signal, approche convexe……

-- DistribuDistribuéés: s: multilatmultilatéérationration puis affinements successifs.puis affinements successifs.

-- ClusterisationClusterisation..
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SimPA: Simple SimPA: Simple PositioningPositioning AlgorithmAlgorithm

Zone de couverture radio des voisins Zone de couverture radio des voisins →→ connectivitconnectivitéé

++ Peu de GPSPeu de GPS

++ DistribuDistribuéé

== Faible coFaible coûût, lt, lééger, robuste et ger, robuste et «« àà la cartela carte »»

•• Simulateur en java;Simulateur en java;

•• RRéésultats en statique.sultats en statique.



SimPA - 6

Algorithme SimPAAlgorithme SimPA

1.1. Collecter les informations sur la position des voisins;Collecter les informations sur la position des voisins;

2.2. SSéélectionner les voisins;lectionner les voisins;

3.3. Estimer la position en fonction de la sEstimer la position en fonction de la séélection;lection;

4.4. Estimer la prEstimer la préécision de la position calculcision de la position calculéée.e.
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Algorithme SimPAAlgorithme SimPA

1.1. Collecter les informations sur la position des voisins;Collecter les informations sur la position des voisins;

2.2. SSéélectionner les voisins;lectionner les voisins;

3.3. Estimer la position en fonction de la sEstimer la position en fonction de la séélection;lection;
• Barycentres simples;Barycentres simples;

•• Barycentres pondBarycentres pondéérréés;s;

•• Centres dCentres d’’Euler;Euler;

•• Moindres carrMoindres carréés.s.

4.4. Estimer la prEstimer la préécision de la position calculcision de la position calculéée.e.
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Algorithme SimPAAlgorithme SimPA

1.1. Collecter les informations sur la position des voisins;Collecter les informations sur la position des voisins;

2.2. SSéélectionner les voisins;lectionner les voisins;
• SSéélection simple;lection simple;

•• nn--iièèmeme voisin;voisin;

•• Par cluster;Par cluster;

•• Angulaire;Angulaire;

•• Enveloppe convexe simple;Enveloppe convexe simple;

•• Enveloppe convexe avancEnveloppe convexe avancéée.e.

3.3. Estimer la position en fonction de la sEstimer la position en fonction de la séélection;lection;

4.4. Estimer la prEstimer la préécision de la position calculcision de la position calculéée.e.
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ÉÉtude de la mobilittude de la mobilitéé

Random Waypoint Random Waypoint 
Mobility (RWM)Mobility (RWM)

BoundlessBoundless Simulation Simulation 
Area Area MobilityMobility (BSAM) (BSAM) 

GaussGauss--MarkovMarkov MobilityMobility
(GMM)(GMM)

5000 it5000 itéérationsrations 2000 it2000 itéérationsrations 1000 it1000 itéérationsrations

→→ trtrèès basics basic →→ toretore →→ diffdifféérents rents 
degrdegréés ds d’’entropieentropie
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ÉÉtude de la mobilittude de la mobilitéé

ModModèèle RWM. (a) sans sle RWM. (a) sans séélection. (b) avec une slection. (b) avec une séélection par enveloppe lection par enveloppe 
convexe simpleconvexe simple
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ÉÉtude de la mobilittude de la mobilitéé

ModModèèle BSAM sans sle BSAM sans séélectionlection
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ÉÉtude de la mobilittude de la mobilitéé

ModModèèle GMM. (a) sans sle GMM. (a) sans séélection. (b) avec une slection. (b) avec une séélection par enveloppe lection par enveloppe 
convexe simpleconvexe simple
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BilanBilan

→→ SimPA est un mSimPA est un mééthode de localisation simple et robuste, et cela en thode de localisation simple et robuste, et cela en 

faisant le moins dfaisant le moins d’’hypothhypothèèses possibles;ses possibles;

→→ 3 mod3 modèèles de mobilitles de mobilitéé ont ont ééttéé implimpléémentmentéés;s;

→→ SimPA rSimPA réésiste bien siste bien àà la mobilitla mobilitéé grâce grâce àà la sla séélection par enveloppe lection par enveloppe 

convexe simple;convexe simple;

→→ Perspectives: validations par maquette.Perspectives: validations par maquette.
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ÉÉtude de la mobilittude de la mobilitéé

Comparaison des diffComparaison des difféérents modrents modèèles de mobilitles de mobilitéé. (a) sans s. (a) sans séélection. (b) lection. (b) 
avec une savec une séélection par enveloppe convexe simplelection par enveloppe convexe simple



DDééplacements des noeuds avec le placements des noeuds avec le 
modmodèèle BSAM le BSAM 
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Où est v la vitesse et d la direction 



DDééplacements des nplacements des nœœuds avec le uds avec le 
modmodèèle GMM le GMM 
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Où est si la vitesse à l’itération i, di est la direction à l’itération i ;
s et d sont des constantes correspondant à la moyenne de la vitesse et de la 
direction ;
et sont des variables aléatoires issues d’une distribution gaussienne ;
α est une valeur comprise entre 0 et 1.


