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1 Introduction et motivations

Le problème du flot adaptatif maximum pour la destruction de k arcs est défini de la manière
suivante. Etant donnés un réseau de transport G et un entier positif k, déterminer un flot
maximum tel que lorsque k arcs arbitraires sont supprimés de G la valeur d’un flot maximum
pour le réseau résiduel est maximale. Aneja et al. [2] et Du et al. [4] ont étudié ce problème
lorsque le flot ne peut pas être rerouté. Dans [2] il est montré que ce problème est polynomial
pour k = 1. Le problème devient NP -difficile pour k = 2 [4].

Le problème du flot adaptatif maximum a été proposé dans [3] comme une alternative au
problème du flot robuste maximum. Dans ce modèle, les flux peuvent être réajustés après la
panne d’un arc. Ici nous nous intéressons au problème du flot adaptatif maximum, c’est-à-dire
lorsque dans le réseau résiduel obtenu après la destruction d’arcs, le flot peut être réorienté. Ce
problème est NP -difficile lorsque le nombre d’arcs détruits fait partie de l’instance [3]. Nous
montrons que contrairement au cas dans lequel le flot ne peut pas ête réorienté le problème du
flot adaptatif maximum avec k destructions d’arcs est polynomial pour tout entier k fixé.

La formulation du problème est la suivante :
Adaptive Maximum Residual Flow with k-Arc Destruction Problem (k-AMRFP)
INSTANCE : Un entier positif k, un réseau de transport G = (V,A, c) avec une source
s ∈ V et un puits t ∈ V .
OBJECTIF : Déterminer un flot maximum ϕ pour G = (V,A, c) qui minimise la perte de

flot sur l’ensemble des réseaux résiduels, c’est-à-dire max
A′⊂A,|A′|=k

{ϕts − ϕ′ts}.

ϕts étant la valeur du flot recherché et ϕ′ts la valeur maximale d’un flot lorsque A′ un en-
semble de k arcs arbitraires ont été détruits.

Le problème k-AMRFP peut être formulé comme un jeu à deux joueurs, dans lequel un défen-
seur calcule un flot ϕ, ensuite l’attaquant détruit k arcs, puis le défenseur calcule ϕ′ un flot adap-
tatif maximum dans le réseau résiduel. L’objectif du défenseur est minϕ max

A′⊂A,|A′|=k
{ϕts −ϕ′ts}.

En utilisant un modèle de programmation linéaire nous montrons que k-AMRFP est po-
lynomial lorsque le nombre d’arcs détruits est fixé. Nous fournissons également des résultats
concernant la complexité paramétrée du problème.
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