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Résumé

L’animation comportementale cherche a offrir des modeles et des outils permettant la création d’entités
virtuelles autonoines. Ces entités pergoivent leur environnement, agissent sur ce dernier et surtout prennent
d’elles-mémes des décisions en rapport avec la situation pergue dans le but d’exhiber un comportement
cohérent proche de I’organisme vivant simulé.

La simulation de foules humaines virtuelles est un sujet trés récent dans la recherche en infographie, il a
pour but de générer facilement les mouvements, les actions ainsi que les comportements d’un grand nombre
d’individus. Cette thése se propose a spécifier et implémenter un modele pour la gestion des foules d’agents
humains virtuels pouvant trouver utilité dans plusieurs types d’applications. Différentes disciplines se sont
intéressées a 1’étude et 4 la simulation de foule (études sociologique des situations de panique a I’occasion
de catastrophes, peuplement d’environnement virtuel dans des applications de conception architecturale ou
d’aménagement urbain. Ceci en offrant a I'animateur un moyen facile de programmer des foules et d’agir sur
celles-ci interactivement (visite d’un musée par exemple), de décrire les mouvements de foule pour étudier
les flux de personnes durant une simulation (situation de panique dans un batiment, par exemple), et donner
de l'intelligence et de l'autonomie aux foules pour obtenir des agents de la vie artificielle.

Dans ce travail, nous avons présenté un modéle permettant d’étudier la simulation des foules avec différents
types de commande: autonome (comportements basés régles), guidé (commande interactive) tout en
essayant de proposer un mécanisme permettant de tirer profit des avantages des deux approches en les
combinant. Ceci dans le but de simuler l'évacuation d'une foule de personnes dans un environnement
complexe, tel qu'un supermarché par exemple.

Durant le mouvement d’une foule, les agents suivent des chemins différents, ceci implique une recherche de
chemin optimum pour se déplacer entre deux points. Pour cela les algorithmes de recherche de chemin
(path-finding) et les méthodes d’évitement de collisions seront discutés plus en détail dans ce travail.

Afin de résoudre le probléme d’évitement de collision dans un environnement dynamique, des régles de
priorités sont également intégrées au comportement des agents.

Mots clefs : Animation comportementale, navigation, planification de chemin, évitement de collision,
simulation de panique

Abstract

Behavioural animation seeks to offer models and tools allowing the creation of autonomous virtual entities. These
entities perceive their environment, act on this last and especially take themselves of the decisions in connection
with the situation perceived with an aim of exhibition a coherent behaviour near to the simulated living organism.
The simulation of virtual human crowd is a very recent subject in research in computer graphics, and the purpose
is to generate easily the movements; action is behaviours of a great number of individuals. This thesis relates to
the specification and the implementation of a model necessary for the management of crowd of virtual human
agents in several types of applications. There are several types of applications of simulation of crowd such as
populating a virtual environment, by ensuring the organizer a means easy to program crowd (for example visit a
museum), to describe the ways in the crowd to study flows of people during a simulation (for example, situation
of panic in a building), and to give intelligence and autonomy to crowd to obtain automatically animated agents.
We will present a model to study the simulation of crowd with various types of order: autonomous (behaviours
based rules), guided (interactive order) and we try to combine these two types in order to simulate the evacuation
of a crowd of people in a complex environment, in a building such as a supermarket for example. During the
movement of a crowd, the agents follow different ways; this implies an optimum search for way to move between
two points. The algorithms of search for path (path finding) and the methods of collision avoidance will be
discussed more in detail in this work. In order to solve the problem of collision avoidance in a dynamic
environment, priority rules are given to the agents and to the behaviours.

Key words: Behavioural animation, navigation, path planning, collision avoidance, panic simulation





