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1 Introduction

Le CVRP est un probléme de tournées sur nceuds dans lequel une flotte homogéne de véhicules
doit livrer des marchandises au niveau des noeuds représentant des clients. La demande de chaque
client représente indifféremment un volume ou un poids et la capacité du véhicule s’exprime dans
cette méme unité de mesure. Le 2L-CVRP est une extention du CVRP dans laquelle on prend en
compte le placement en 2D des objets dans chaque véhicule. De ce fait, la demande d’un client est
définie par un ensemble de boites a livrer, chaque boite ayant son poids et ses propres dimensions
rectangulaires. Lorsque toutes les boites sont de dimension 1x1, le 2L-CVRP se réduit trivialement
au CVRP. En plus des contraintes de placement, des caractéristiques additionnelles peuvent étre
prises en compte. On dira que le probléme est :

— séquentiel si les boites sont chargées dans le camion en fonction de ’ordre de passage chez les

clients (facilite le déchargement) ;

— orienté si orientation des boites est fixe.

Certains auteurs, dont Fuellerer et al. [2] ont envisagé d’autres contraintes telles que I'extention
ala 3D, la fragilité des boites, la possibilité de placement en porte-a-faux ou encore 1’équilibrage du
chargement, rendant le modéle d’autant plus réaliste. Nous considérons ici le Unrestricted 2L-CVRP.
Nous considérons ici le 2L-CVRP dans le cas non séquentiel.

2 Un schéma d’optimisation de type GRASP X ELS

Nous proposons de résoudre le probleme relaché de RCPSP-CVRP durant le processus d’optimisa-
tion (figure 1). Pendant I’exécution du GRASP xELS, les m meilleures solutions du RCPSP-CVRP
sont conservées. A la fin du processus, on tente de transformer successivement chacune de ces m
solutions en une solution du 2L-CVRP.

L’efficacité de 'approche repose sur une procédure de transformation efficace d’une solution du
RCPSP-CVRP en solution du 2L-CVRP. Une telle approche a été initialement développée pour le
2L-CVRP non orienté [1].



ROADEF 2010 - Toulouse

Probléme : 2L-CVRP Probléme: RCPSP-CVRP
Routage : CVRP ' Routage : CVRP GRASP
Chargement : packing Chargement : RCPSP

Solution du 2L-CVRP
Routage : solution du CVRP
Chargement : soluton du
probléme de packing

<—| Transformation |*+——— Solution du RCPSP-CVRP
Routage : solution du CVRP
Chargement : solution du RCPSP

Fic. 1 — Résolution d’un probléme relaché

3 Expérimentations numériques

Les jeux de données se divisent en 5 classes : la classe 1 correspond & des instances de type CVRP
(boites de taille 1 x 1). Les instances peuvent étre téléchargées a ’adresse suivante :
http ://www.or.deis.unibo.it /research.html.
Les expérimentations numériques montrent que le schéma d’optimisation GRASPXELS est la
meilleure méthode publiée sur les classes 1 a 4.

4 Conclusion

Cet article aborde la résolution du 2L-CVRP avec rotation de boites. L’originalité de ’approche
consiste a relacher le probléme initial en RCPSP-CVRP et & transformer la solution obtenue a la
fin du processus d’optimisation en une solution du 2L-CVRP. Un schéma d’optimisation de type
GRASPXELS est proposé pour le RCPSP-CVRP. Les expérimentations montrent Defficacité de
I’approche.
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