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Résumé 
L‘élaboration de cette thèse vise à améliorer les stratégies de coordination distribuée pour 
les systèmes multi-robotiques. Dans ce cadre, une application de déminage basée sur les 
systèmes multi-robotiques a été sélectionnée comme exemple de validation des stratégies 
de coordination adoptées. Le système considéré est formé par des agents robotiques 
homogènes opérant comme un groupe butinant l’ensemble des mines vers une base de 
désactivation. 
Une approche basée sur les méthodes méta-heuristiques a été utilisée comme une 
stratégie de coordination multi-robot. En particulier, le comportement de butinage à base de 
fourmis (algorithme ACO) est considéré pour l’amélioration du temps de détection et de 
transport des mines vers la base.  
Deux modi�cations de l’algorithme ACO, portant sur le positionnement de la base et sur le 
modèle du taux d’évaporation de phéromone, ont été évalués. L’adoption du choix adéquat 
du nombre de robots minimum par rapport au nombre de mines est basée sur un modèle 
aléatoire de coordination. 
La stratégie de coordination proposée a contribué en partie à l’amélioration des 
performances temporelles de l’essaim multi-robotiques dans l’opération de déminage 
considérée comme une tâche de butinage. 
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