Proposition de projets
SMA et simulation interactive (JR)

Pour les projets suivants :
* Langages au choix : GAMA, Java (Repast ...)

JR1 : Simulation multi-agents d’un essaim de robots :
implémentation du modele Boids, et contréle par I’lhumain via des signaux
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JR1 : Simulation multi-agents d’un essaim de robots :
implémentation du modeéle Boids, et contréle par I’humain via des signaux

Question scientifique :

- Quels types de signaux permanents placés dans I'environnement pour controler la
direction d’un essaim de robots en formation de flocking ?
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JR1 : Simulation multi-agents d’un essaim de robots :
implémentation du modeéle Boids, et contréle par I’lhumain via des signaux

Données
 Boids : [Couzin et al., 2002]
* Interactions [Kolling et al., 2012], a adapter

Modele
 Une map 2D avec des obstacles

* Des agents robots avec un comportement simple basé sur leur direction et leur
voisinage, formant un flock

* Des agents signaux permanents, placés par l'utilisateur dans I'environnement, avec
une portée limitée, avec différentes influences sur le comportement des agents
robots a tester

* Un protocole d’évaluation pour répondre a la question scientifique
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JR2 : Simulation multi-agents d’un essaim de robots :
implémentation d’un algorithme d’auto-organisation pour former des structures, et
controle par ’humain de la forme

Question scientifique :

- Comment controler de facon interactive la forme de la structure de I'essaim ?
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JR2 : Simulation multi-agents d’un essaim de robots :
implémentation d’un algorithme d’auto-organisation pour former des structures, et
controle par ’humain de la forme

Données
* Algorithme d’auto-organisation [Rubenstein et al., 2014]

Modele

* Unemap 2D

* Des agents robots communiguant, avec un comportement simple basé sur leur
voisinage pour s’auto-organiser

 Des moyens d’interaction (signaux, déplacements manuels de robots etc.) a tester
pour influer sur la forme a obtenir

* Un protocole d’évaluation pour répondre a la question scientifique


https://www.youtube.com/watch?v=xK54Bu9HFRw
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JR3 : Simulation d’agents altruistes pour la résolution de conflits

Question scientifique :

type |

- Comment résoudre de fagcon coopérative des situations Q ',f‘:\]

de conflits entre agents ? (par exemple, des robots G s

qui se génent mutuellement en se déplacant) s e
f@Q )

Rotation a t; Résolution a t;

Données

e Solution proposée par [Simonin and Ferber, 2001]

— Un agent va suspendre momentanément la poursuite de ses buts et adopter un
comportement facilitateur pour les autres (et a terme pour lui-méme)
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JR3 : Simulation d’agents altruistes pour la résolution de conflits

Modéle :
* Proposé par [Simonin and Ferber, 2001]

Une map 2D
Des agents robots communiquant, capables de se déplacer, avec des buts (satisfaction personnelle)
et un comportement altruiste (satisfaction interactive)

Un protocole d’évaluation permettant de vérifier le modele
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