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Actions pour la suite , 4 taches : 
1-  Exprimer les besoins fonctionnels : cahier des charge de notre cible 
2- identifier les 2 perimetres de réalisation (les 2 cercles) 
3- Identifier les challenges pour la communication. 
4- Les réviser en fonction de l’applicabilité au scenario  
5- Elaborer les actions actions et type d’Adaptabilité sur : decision locale, intermediaire, 
superieur 
 
 
 
 
Distinguer les différentes types de réseaux. 
Par exemple distinguer : 
- le réseau de « communication opérationnelle » entre les entités mobiles avec leurs 
contrôleurs  
- les possibilités de communication par caméra embarquée sur ces entités avec les 
superviseurs de l’opération 
- la communication pour la coopération entre robots et avions 
 
 
Deux hypothèses : 
- un 1er groupe d’entités/acteurs réduit avec des équipements de communication préconfigurés 
et ayant des propriétés/exigences de sûreté et de priorités 
- un 2eme groupe d’entités : acteurs type randonneurs avec PDA qu’on decouvre 
dynamiquement et sur lesquels on peut plus ou moins déployer tous les logiciels nécessaire 
pour les impliquer dans le déroulement de l’action (découverte, autorisation, usage) 
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D : Decideur,  
E : « Ecran » de 
supervision 
A :  « Avion » 
R : Robot 
H : Humain 


