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Description	/	Description	
1.	projet	global/global	project	
Il	 s’agit	 de	 poursuivre	 l’étude	 menée	 en	 2020-2021	 sur	 l’applicabilité	 d’un	 modèle	 de	
phénomène	 collectif	 bio-inspiré	 à	 la	 robotique	 collaborative	 ou	 coopérative.	 Plus	
particulièrement	il	est	question	de	concevoir	un	système	multi-agents	capable	de	s'adapter	
de	 manière	 autonome	 et	 continue	 à	 des	 environnements	 totalement	 inconnus	 afin	 de	
dépasser	 les	 systèmes	 conçus	 hors	 ligne.	 En	 s’inspirant	 du	 travail	 effectué	 l’année	
précédente	qui	propose	une	méthode	générale	d'évolution	culturelle	incarnée	utilisant	des	
jeux	de	 langage	 il	s’agit	d'atteindre	une	évolution	comportementale	en	 ligne	adaptative,	 la	
plus	évolutive	et	robuste	possible.	
Les	pistes	à	explorer	consistent	sans	être	exhaustif	par	exemple	en	l'ajout	d'un	apprentissage	
individuel	 des	 agents,	 ou	 en	 la	 recherche	 d'un	 comportement	 collectif	 permettant	
l'obtention	d'un	seuil	de	confiance	des	cibles	par	les	agents.	Selon	les	options	choisies	dans	
la	 première	 phase	 d’étude	 bibliographique,	 il	 s’agira	 cette	 année	 de	 les	mettre	 en	œuvre	
d’abord	 dans	 un	 simulateur	 tel	 que	 netlogo	 puis	 sur	 les	 dispositifs	 robotiques	 de	 l’équipe	
simbiot	 tels	 que	 les	 plateformes	 robots	 de	 type	 Anafi	 ou	 crazyflie	 ou	 des	 plateformes	
roulantes		par	exemple.		
	
2.	biblio.	UE	705	(semestre	7)	
cf.	bibliographie	finale	
3.	réalisation.	UE	805	(semestre	8)	
Simulation	 en	 Netlogo	 (ou	 autre)	 d’un	 modèle	 de	 comportement	 collectif	 adaptée	 à	 la	
transposition	furture	en	robotique	
Instanciation	en	robotique	(si	suffisamment	de	temps)		
	
Informations	diverses	:	matériel	nécessaire,	contexte	de	réalisation	/	
Various	information:	material,	context	of	realization	



Matériel	 nécessaire	 :	 un	PC	 avec	 la	 plateforme	de	développement	Netlogo	En	 fonction	de	
l’évolution	du	projet	 il	sera	possible	d’accèder	au	matériel	 robotique	de	 l’équipe	SIMbiot	/	
du	Creativ’Lab	du	Loria	
	
Livrables	et	échéancier	/	Deliverable	and	schedule		
-	 Bibliographie	 sur	 les	 modèles	 de	 phénomènes	 collectifs	 en	 biologie,	 sur	 les	 langages	 ,	
l’évolution	 culturelle	 incarnés,	 leurs	 simulations	 informatiques	 et	 leurs	 transpositions	 en	
robotique	
-	Le	point	sur	les	dispositifs	de	robotique	SIMbiot	et	leur	adéquation	à	l’étude	du	problème	
-	Choix	argumenté	de	l’évolution	apportée	au	modèle	choisi		
-	Développement	de	sa	simulation	en	Netlogo	(ou	autre)	
-	Spécification	pour	sa	transposition	en	robotique	
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