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Contexte

JFSMA, 6 juillet 2017, CaenSource image : "Reproducible research", Mikhail Dozmorov

https://rstudio-pubs-static.s3.amazonaws.com/227456_0e5ebf0011d24e0db8f5c870e6208b38.html#1


Un même modèle implémenté et simulé sur différentes plateformes est 

difficilement reproducNble (Bajracharya, 2013) 
 
 
 
 
 

Difficultés de reproducNbilité bien idenNfiées 

Etude comparaNve plateformes (Bajracharya, 2013) 

Thèse de Fabien Michel (2004) 

Protocole ODD (Grimm et al. 2006)
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Contexte

Modèle épidémiologique simple
3 plateformes SMA
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Un même modèle simulé sur différents plateformes ne donne 

pas les mêmes résultats

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen
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Contexte
ACTION ET SIMULTANÉITÉ

En cas d’acNons simultanées : 

Le simulateur fait un choix pour le modélisateur 

L’acNon de l’agent modifie directement l’état de l’environnement 

SoluNon (Influence/RéacNon) 

Ramener le choix dans le modèle 

Eviter de modifier l’état de l’environnement de manière directe

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen
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Objectifs

ObjecNfs : 

Proposer une soluNon générique permecant la M&S à évènements 

discrets de systèmes mulN-agents 

Favoriser la reproducNbilité des simulaNons SMA grâce à une 

spécificaNon formelle

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Qu’est-ce que la théorie de la modélisa4on et de la simula4on peut 

apporter aux SMAs pour favoriser la reproduc4bilité des simula4ons ? 
Un cadre formel permecant la spécificaNon non ambiguë d’un modèle SMA
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Agent : 

Contrainte d’intégrité interne de l’agent (Michel, 2007) 

Environnement 

Permecre la définiNon de d’environnements mulNples 

Dynamique endogène 

Respect de la contrainte de localité de percepNon 

Respect de la contrainte de l’intégrité de l’environnement 

SMA 

Dynamique structurelle 

Permecre de gérer la simultanéité des acNons

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Positionnement
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Choix du formalisme

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

PDEVS : descripNon modulaire et hiérarchique 

des systèmes 

SéparaNon explicite de la modélisaNon et de la 

simulaNon 

Nombreuses extensions du formalisme
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EvoluHon de l’état des modèles d’un coordinateur avec PDEVS (Chow et al., 1994).
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IRM4S ET PDEVS

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Le formalisme PDEVS

EvoluHon de l’état dynamique d’un SMA avec le modèle d’acHon IRM4S (Michel, 2007).
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PDEVS + SMA

Co-simulation
Extension 

PDEVS

Spécification 
PDEVS+extensions

Plusieurs façons de représenter des SMAs au sein d'une simulaNon 

PDEVS

DSDEMAS 
(Duboz, 2005)

DPDEMAS

M-DEVS 
(Müller, 2009)

Mecsyco
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DPDEMAS

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

DYNAMIC PARALLEL DISCRETE EVENT MULTI-AGENT SPECIFICATION

DPDEMAS
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DPDEMAS : Agent

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

SYSTÈME COGNITIF
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ApplicaNon de la disNncNon esprit/corps 

Le système cogniNf est une structure PDEVS 

Le corps fait parNe de l’état de l’environnement
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DPDEMAS : Agent

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

SYSTÈME COGNITIF

Interface système cogniNf :
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DPDEMAS : Agent

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

CORPS

Corps :

la position du corps dans l’environnement

la portée de perception/action de l’agent

variables d’états perceptibles par les autres agents

L’agent est bien situé au sein de l’environnement 

Perçoit et agit de manière limitée en foncNon de sa posiNon et la portée 

de son champ de vision = respect contrainte de localité 

Tout ce qui est percepNble/modifiable par les autres agents est dans le 

corps = respect contrainte d’intégrité interne de l’agent.
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DPDEMAS : Action

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

INFLUENCE

le nom donné à l’intention d’action (ex: move, eat)

le nom de l’état

la position dans l’environnement (physique ou social)

l’identifiant de l’agent qui initie l’intention d’action

d’autres variables éventuelles

Structure d’une influence 

Exemple, l’agent                       souhaite jouer un nouveau rôle                     au 

sein du groupe               :
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DPDEMAS : Perception

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Deux agents susceptibles d’être intéressés 

par un changement d’état ciblé

Soit un environnement physique 

Soit une influence produite par un agent 

Pour chaque corps

L’agent est concerné par ! si
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DPDEMAS : Environnement

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Environnement
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DPDEMAS

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

ENVIRONNEMENT
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Implémentation

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Quartz 

Framework open-source permecant la définiNon de modèles PDEVS 

Ecrit en langage Crystal (syntaxe similaire à Ruby) 

hcps://github.com/romain1189/quartz 

DPDEMAS bientôt disponible également
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Implémentation

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Exemple d’applicaNon avec 

un modèle simple de colonie 

de fourmis :
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Conclusion

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Apports pour la TMS 

IntégraNon du paradigme agent dans un environnement M&S 

Apports pour les SMA 

SpécificaNon formelle générique (DPDEMAS) 

Modèle d’acNon adapté à la gesNon d’évènements simultanés 

IntégraNon opéraNonnelle dans un environnement M&S
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Perspectives

JFSMA, 6 juillet 2017, Caen

Proposer une méthodologie adaptée au processus de modélisaNon 

Valider l’approche en comparant les résultats de DPDEMAS 

implémenté sur plusieurs plateformes. 

Proposer une bibliothèque de modèles d’environnements 

réuNlisables 

DSL pour faciliter l’uNlisaNon de DPDEMAS


