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Résumé 

Les réseaux de capteurs sont des réseaux formés d’un grand nombre de nœuds capteurs qui se 

collaborent entre eux pour fournir un service bien déterminé. Cependant l’impossibilité d’une 

intervention humaine, a poussé les utilisateurs à s’intéresser à ces réseaux pour la surveillance et la 

sécurité de l’environnement ainsi la collection des données. La localisation est très importante dans les 

réseaux de capteurs sans fil à fin d’estimer et d’identifier la position d’un capteur. Dans ce travail, les 

deux techniques de localisation « AT-FREE», « SL-FREE » sont présenté, et aussi l’implémentation et 

l’intégration des deux protocoles dans le simulateur NS-2.35 sont détaillé dans le but de simuler et 

évaluer les deux techniques de localisation présentés. 

Abstract 

Sensor networks are networks containing a large number of sensor nodes that collaborate to provide a 

service that have specified properties. But the impossibility of human intervention, prompted users to 

be interested in these networks for surveillance and safety of environment and collection of data too. 

Localization is an important issue in the Wireless Sensor Network in order of estimation and 

identification the position of a sensor. In this work, the two methods of localization « AT-FREE», « SL-

FREE » are presented, and also the implementation and the integration of the two methods in NS-2.35 

in detail in order to simulate and evaluate the two protocols of localization presented. 

 ملخص

 خاصية توفر على تتعاون الي ااستشعار أجهزة من كبر عدد على حتوي شبكاتǿي  ااستشعار شبكات

 البيئة وسامة مراقبة الشبكات هذǽ لاǿتمام امستخدمن تدفع البشري، التدخل استحالة لكن .احددة اخدمة

التموقع يعتر ǿام جدا ي شبكات ااستشعار الاسلكية من أجل تقريب وحديد وضعية  .أيضا البيانات ومع

التقǼيتن , ودمج وترمة "حر التموقع الذاي" و"حر التقريب"تقǼيي التموقع  م تقدم. ي ǿذا العمل,ي الشبكة عقدة

  .تفاعل وأداء كل تقǼية اكاةح من أجل NS-2.35 امذكورتن ي احاكي


