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Résumé

Pour faire émerger une macro-tache engendrée par une coopération de robots mobiles,
autonomes, et a capacité limitée, une approche évolutionniste est présentée dans ce
mémoire. Le systeme de contréle au niveau de chaque robot est identique, et comprend un
automate cellulaire qui sert a choisir entre un certain nombre de comportements fournis a la
base. Les algorithmes génétiques appliqués dans ce cas, recherchent les automates
cellulaires les plus aptes a faire réussir I'accomplissement de cette macro-tache
prédéterminée, éventuellement complexe, et exigeant une coopération de I'ensemble des
robots mobiles précités. Cette approche est appliquée a la formation multi-tas, selon un ou
plusieurs criteres de classification (dans nos expériences on a opté pour les propriétés
« couleur » et « forme») dans un environnement de simulation plat et fermé dans les deux
directions, ou les robots mobiles sont modélisés via des agents réactifs. Trois solutions
guidées chacune par un procédé d'évaluation spécifique, sont proposées dans la
classification monocritére et une solution dans la classification multicriteres. Dans tous ces
cas une structure organisée émerge aprés un certain nombre de générations, dévoilant les
regles sensori-motrices qui permettent aux agents réactifs d'accomplir la tache de
classification en question.

Mots clés : Agent réactif, Algorithme génétique, Auto-organisation, Classification,
Formation multi-tas, Robotique collective.

Abstract

In order to emerge a macro-task generated by a co-operation of mobile, autonomous, and
capacity limited robots, an evolutionary approach is presented in this memory. Control
system is the same for each robot, and includes a cellular automat used to choose between
a set of behaviors provided at the base. Genetic algorithms applied in this case, seek the
cellular automats ready to succeed the achievement of this predetermined, eventually
complex and requiring a total co-operation of the whole mobile robots mentioned above,
macro-task. This approach is applied to the multi-heap formation, according to the one or
more criterions of classification like "color® and "form" in a flat and closed in the two
directions simulation environment, where mobile robots are modeled via reactive agents.
Three solutions guided each one by a specific evaluation process, are proposed in mono-
criterion classification, another one in the multi-criterions classification. In all cases, an
organized structure emerges after a certain number of generations, revealing the sensory-
motor rules which allow reactive agents to achieve the classification task.

Key words: Auto-organization, Classification, Collective Robotics, Genetic Algorithm,
Multi-heap formation, Reactive agent.
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