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 Introduction 

 Contraintes et objectifs 

 Informations requises 

 Résultats 
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Point de départ + point d’arrivée + objectif 
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Microsoft 2017 © 



Point de départ + point d’arrivée + objectif 

= chemin le plus court 
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Un réseau de rues + plusieurs véhicules + objectif 
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Un réseau de rues + plusieurs véhicules + objectif 

= problème de tournées sur les arcs 
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1. Partitionner le réseau 

2. Ordonnancer les rues à déblayer 

3. Trouver les plus courts chemins (en temps) 
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1. Partitionner le réseau 

2. Ordonnancer les rues à déblayer 

3. Trouver les chemins les plus courts 
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1. Partitionner le réseau 

2. Ordonnancer les rues à déblayer 

3. Trouver les chemins les plus courts (en temps) 
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... même pour les ordinateurs 
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Recalcule en cours 



 Minimiser la durée des opérations par priorité 

              𝑇𝑝1 ∙ 𝜌𝑝1 + 𝑇𝑝2 ∙ 𝜌𝑝2+… 

 𝜌𝑝𝑛: poids déterminés par le gestionnaire 

 Permet d’équilibrer les tâches de travail 
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Temps de fin des priorités 
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 Équilibrage des tâches  

 Considéré dans l’objectif 

 Type de virages 

 Ajout d’une pénalité pour  

les virages non désirés (éviter les virages à gauche) 

 

 Compatibilité rues/véhicules 
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https://homeon129acres.wordpress.com/2015/02/09/tractor-tag-team/ 
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Rues à desservir 
Nombre de voies 
Priorités 
(In)compatibilité 

entre les rues et les 
véhicules 

Garage 
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Type 

 

Quantité 

 

Vitesse 

d’opération 

(km/h) 

Vitesse à 

vide 

(km/h) 

Niveleuse 2 15 15 

Chargeur 

frontal 
3 15 20 

Camion 3 20 50 
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Rue Commerciale Rue de l’Église 

Avenue Principale 

Rue du Parc 

Objectif : 𝑇𝑝1 ∙ 𝜌𝑝1 + 𝑇𝑝2 ∙ 𝜌𝑝2+… 

2e rue Rue de la montagne 

1re rue 

3e rue 

Rues à assigner 
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Rue Commerciale Rue de l’Église 

Avenue Principale 

Rue du Parc 

Objectif : 𝑇𝑝1 ∙ 𝜌𝑝1 + 𝑇𝑝2 ∙ 𝜌𝑝2+… 

2e rue Rue de la montagne 

1re rue 

3e rue 

Rues à assigner 
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Les nouveaux circuits respectent mieux les priorités 

4 

Circuits proposés précédemment  Nouveaux circuits 



Continuer 

tout droit, 

même rue 

Tourner à 

droite 

Continuer 

tout droit, rue 

différente 

Tourner à 

gauche Virage en “U” 

Circuits 

précédents 
630 581 131 633 165 

Nouveaux 

circuits 
849 476 41 313 210 
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Les fichiers 
KML peuvent 
être analysés 
en utilisant 
Google Earth©. 
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http://brianfolts.com/driver/?origin=&destination=&advanced=on&fps=0.5&travelmode=D

RIVING&rn=&exportWidth=512&exportHeight=512 

 

Les fichiers 
KML peuvent 
également être 
analysés avec 
Google Street 
View©. 
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 Temps d’exécution total aux environs de 4 à 6 heures 

 Les résultats peuvent être instables 

 Les opérations de déneigement et d’épandage peuvent être 

combinées 

 Environnement dynamique  
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