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MinSF
●Calcul de la puissance de réception : P

rx
 =P

tx
 +GL−Lpl

●Cherche pour chaque SF si P
rx 

> sensibilité d’après le tableau suivant

●Chaque nœud aura donc un

●ensemble S de SF disponible

● tel que S = [Sf
min

,12]

 

Bandwidth

SF

125 250 500

7 -123 -120 -117

8 -126 -123 -120

9 -129 -126 -123

10 -132 -129 -126

11 -134.5 -131.5 -128.5

12 -137 -134 -131



Estimation de valeurs
●Tableau d’estimation de valeurs(Er

i
) initialisé en fonction du Sf

min

●Mise à jour du tableau à chaque transmission en fonction d’une récompense

●qui dépends de l’acquittement

●La mise à jour dépends aussi d’un facteur d’apprentissage α  (0,1]∈ (0,1]



E-greedy
●Probabilité ε de choisir un SF  S de manière aléatoire, et 1-∈ (0,1] ε de choisir le SF 
avec la meilleur estimation de valeur

●K est le cardinal de S



Boltzmann
●Choix du SF de manière aléatoire dépendant du tableau d’estimation de 
valeurs

●τ représente l’importance des estimations dans les calculs

●P
i
 = 0 pour i < SF

min



BaseSTEPS
 



Résultats



Probabilités initial
Comme nous l’avons vu les probabilités initiales sont 
dépendante du minSF

Comment trouver un moyen de fixer les probabilités initiales

=> Utiliser un processus de décision markovien pour prédire les 
SFs a utilisé et fixé les probabilités initiales



Structure du MDP
 



Ensemble d’états et d’action
• Etat initial, état d’échec et état de succès

• Etat de transmission, transition vers succès, échec ou état d’attente

• Etat d’attente, choix d’un SF pour la nouvelle tentative, transition vers etat de 
transmission  

• Ensemble d’action: {Tr,a7,a8,a9,a10,a11,a12}, qui représente la transmission 
et le choix d’un SF



Probabilité de non perte

  SF qSF (dB)
7 -7.5
8 -10
9 -12.5

10 -15
11 -17.5
12 -20



Probabilité d’effet de capture

 



Collisions temporelles
 



Probabilité de succès

 



Récompense
 





Résolution du MPD
 



Utilisation des prévisions
 



Résultat N =100 et α=0.1



Résultat N = 50 et α=0.2
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