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Résumé : Nous proposons un mécanisme de sélection d’'action pot&rsgs
multi-agent situés et cognitifs autorisant une grandeét@rile comportements.
Notre sélection d’action permet la gestion de plusieurs lawec des priorités
dynamiques, la possibilité pour I'agent de se détournepteairement d’un but
principal afin de réaliser un but secondaire valorisé pavlilennement et oriente
le choix de I'action a exécuter en fonction des préféreneskagent. Pour cela
notre mécanisme de sélection d’action prend en comptefarctisurs que sont les
buts a priorité dynamique, I'opportunisme et la personé@ale I'agent.
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1 Introduction

La simulation de comportements cognitivement plausibi@svigneet al,, 2005a)
posent plusieurs problématiques, parmi lesquelles sedrdla représentation de con-
naissances, les mécanismes de planification proposanésidstions a 'achévement
des buts de I'agent (sous forme de plans construits a pagicgnnaissances de I'agent)
et également la conception de mécanisme de sélectionahia@ui choisissent I'ac-
tion que I'agent va exécuter parmi les actions exécutabileseptes dans les plans de
I'agent). C’est dans ce dernier point que se situe notreqsitipn. Un mécanisme de
sélection d’action permet par le choix de I'action a exécdiigbtenir un certain nombre
de comportements différents plus ou moins réalistes. Nmysgsons un mécanisme de
sélection d'action s’appliquant aux systémes multi-ageminposés d’agents cognitifs
et géographiqguement situés dans I'environnement, daqeéésla résolution des buts
des agents s’effectue sous la forme d’arbres de planificétio arbre-et/ou par but).

*Ce travail est cofinancé par le CPER TAC de la région Nord-Ra€alais, les fonds européens du
FEDER et une allocation de recherche MESR.
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Nous ne nous intéressons pas ici, a la construction dessatbganification, nous sup-
posons que la racine est un but a résoudre et que les fewiliedes actions exécutables
(dont les conditions d’exécutions sont satisfaites). Blbiit n'est pas que nos agents
résolvent leurs buts de maniére optimale (en nombre diaspar exemple), mais que
cette résolution soit réaliste et cohérente par rapportcamportements que I'on dé-
sire leur attribuer. Pour cela, notre mécanisme de séfedtaction permet a partir des
arbres de planification de I'agent, de sélectionner I'acticexécuter en respectant le
comportement de I'agent. Ce comportement est défini a l'@édeois facteurs, qui sont
les priorités des buts, I'influence de I'environnement {dapportunisme fait partie) et
la personnalité de I'agent. Lesiorités des butspermettent de choisir I'action a exécu-
ter suivant le but qu’elle résolve.ibfluence de I'environnementpermet qu’un agent
se détourne temporairement de I'exécution d’actions vé@sblun but prioritaire, afin
d’effectuer une action mise en valeur par I'environnemieapersonnalité de I'agent
est un facteur indépendant de toute simulation prenant eipieoles préférences de
I'agent sur les actions qu'il peut effectuer. A I'aide deleddi, notre agent est capable
de choisir entre deux actions indistinguables par leur butemvironnement.

Nous définissons en section 2, les concepts basiques eralagé cet article. Dans
la section 3 nous présentons, notre mécanisme de séleddittiod prenant en compte
chacun des points mentionnés ci-dessus. En section 4 nasgositionnons par rap-
ports a des travaux connexes, avant de conclure.

2 Définitions préalables

Définissons quelques éléments de I'arbre de planificatiore ad¢tion possede un
ensemble de conditions nécessaires a son exécution et emiglesd’effets issus de
son exécution. Par exemple,

Action : ouvrir la porte
Conditions : I'agent a la clé, la porte est verrouillée.
Effets : la porte est ouverte.

Un arbre-et/ou est une structure arborescente altermaatd-etetnceud-oude pére en
fils. Les nceuds-ou représentent les actions permettantisiaisa une condition (un but
ou un nceud-et), dans les noeuds-et se trouvent les conditorssaires a I'exécution
du nceud pére. Nos arbres-et/ou présentent en racine le éaliger et en feuilles les
actions pouvant étre effectuées (les conditions d’exéngnt satisfaites).

Un but est un ensemble de conditions qui doivent étre satisfaitehaque bub de
I'agenta correspond I'arbre de planification associé (nBtén,(b)).

Ya € Agent,Vb € But,,

Plan, : But, — Arbre
b +— Plang(b)

Uneaction exécutableest représentée par une feuille d’'un arbre de planification.
Va € Agent,Vb € But,,
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ActionEzxecutable, : But, — Feuille
b — x

ActionExecutable,(b) € {x |z = Feuille(Plan,(b))}

Unealternative est une séquence d’actions permettant de résoudre un hir & jpae
action exécutable. Dans un arbre-et/ou, une alternativeoesposée de toutes les ac-
tions issues d’'un nceud-et et d’'un choix parmi les actioness’'un nceud-ou.

Alternative, :  (Arbre x ActionExecutable,) — {Action}*
(Plang(b) x  feuille) —  {z}*

Chaque arbre de planification contient les différentesratives (les différentes suites
d’actions possibles) permettant de résoudre le but. Ursddsiarbres de planification
construits, le mécanisme de sélection d’action va devairsithune action a effectuer
parmi toutes les actions exécutables.

Ya € Agent,Vb € But,, Selection: Agent — Action
a — x € ActionEzecutableq(b)

Le mécanisme de sélection d’action attribue une ggta chaque action exécutable et
retient celle ayant recu la note maximale.

Ya € Agent,Yb € But,, ¢, : ActionEzecutable,(b) — R
x —  NoteAction

Prochaine action : z € ActionExecutabley(b) |
ba (.CC) = MaXye Action Executable, (b){¢a (y)}

Classiquement, cette note correspond a I'évaluation dédiasuivant les facteurs pris
en compte par le mécanisme de sélection d’action. C'est dans la notation des
actions exécutables, que I'on peut intervenir pour difiérer les comportements. Le
choix des facteurs pris en compte dans le calcupgest donc primordial pour ob-
tenir un mécanisme de sélection d’action permettant degpotements variables et
réalistes.

3 Notre mécanisme de sélection d’action

Dans cette partie nous détaillons incrémentalement noéeamsme de sélection
d’action prenant en compte dans un premier temps, uniqueleeruts a priorités
dynamiques (notée), puis nous ajouterons l'influence de I'environnement ¢diae-
complissement notécc et I'opportunisme notépp) et enfin nous prendrons en compte
la personnalité de I'agent (noté¢. Nous présentons également la maniére de combiner
ces facteurs afin d’obtenir des comportements variableésaéstes.

3.1 Linfluence de buts

Limportance d'un but est intrinséquement variable, un fpeitmettant la survie de
I'agent est certainement plus prioritaire que d'autrespbs, I'importance d’'un but est
parfois fonction d’'un paramétre, par exemple la faim : jains faim si je viens de
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B1: Aller rans la piéce B ?f
Ea: La potte A est ouverte %f & %
AL Quvrir O A2:Casser 5 % A6 AT % A8
la porte A la porte A
y ET t
Eb: Avoi[ laCle A j

A3:Prendre fa Clé A A M

FiG. 1 — Deux arbres de planification, le premier concerne leBuf{les noms des
actions et conditions sont données dans celui-ci afin de neronh exemple concret
d’'arbre-et/ou), le second le bit2. Les butsB1 et B2 ont respectivement les priori-
tésm,(B1) etn,(B2). Sim,(Bl) < m,(B2) alors les actions exécutables {A2, A3}
sont moins prioritaires par rapport aux actions exécusaffi8, A4, A6, A7, A8}. A3
étant une action exécutable des deux buts, elle aura latgrawnnée par le but le
plus prioritaire B2. Ainsi la note des actions exécutables correspond a laifgridu
but : ¢a(A2) = ¢a(A3> = ﬂ-a(Bl) et ¢a(A3> = ¢a(A4> = ¢a(A6) = ¢a(A7> =
$a(A8) = 7, (B2).

manger et de plus en plus faim tant que je n'ai pas mangé. Afi¢aléser cette im-
portance des buts, nous affectons a chaque but une priodig@amique (une fonction
variante) ou statique (une fonction constante).

Ya € Agent,m, : But, — R
b — ValeurBut

7ma(b) : Va € Agent,Vb € But,,0 < 7o (b) < MAX,
Vr € ActionExecutableq (D), ¢ (x) = mq(D).

Cette priorité influence le mécanisme de sélection d'adjigrprivilégiera les actions
qui résolvent des buts de priorités importantes (FIG.1)h&que pas de temps le choix
des buts a résoudre est donc remis en cause. Cela permstlaepdompte de nouveaux
buts et de la dynamique de buts existants, ce qui peut toéaemodifier I'ordre de
réalisation des buts. Cependant cette influence ne prerahgasnpte I'environnement,
notre agent adopte donc un comportement proche des pegasize I'on trouve dans
le jeu The Sims, ou les buts des personnages sont donnésifiiaraeur et organisés
dans une file (FIFO). Pour mesurer le manque de prise en cataptenvironnement,
nous traiterons un exemple bien connu dans ce jeu, qui estiegburnal et du courrier.
Le Sims pour prendre son courrier et son journal aura ce caerpent : il sortira de
la maison, prendra le courrier, le déposera sur la tableugioche a l'intérieur de la
maison, ressortira, prendra le journal et le déposera tétigur. Ce comportement est
trés colteux en déplacement et peu rationnel. Un compontephgs rationnel aurait
été de sortir une seule fois, de prendre le courrier et lenguet de les déposer a
I'intérieur. Pour réaliser ce genre de comportement, it frrmettre au mécanisme de
sélection d’action de prendre en compte I'environnemamp{as des priorités sur les
buts) et de réaliser des actions de priorités plus faiblesiadre codt. Pour cela nous
avons mis en place I'influence de I'environnement sur le comgment de I'agent.
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Agent

Fic. 2 — Influence de I'opportunisme sur la sélection d’actioan® cet exemple,
l'agenta a deux butsB; le but de déposer le journal sur la tabl, le but de dé-
poser le courrier sur la table, aveg(B.) > m,(B;). Pour réaliser ces buts I'agent doit
prendre ces objets (actiod’ et P.) et les déposer ensuite sur la table (actidnset
D.). A gauche,un mécanisme de sélection ne prenant pas en compte I'opmrte
(9a(De) = ¢a(Pe) = ma(Be) etga(D;) = ¢a(Pj) = ma(B;)) 'agent exécute donc
dans l'ordre les actionsP., D., P; et D;, ce qui est trés colteux en déplacemént.
droite, notre mécanisme de sélection prenant en compte I'enviroane: au départ
la séquence d’actions est identique (D., P; et D;) mais en passant prés du journal
(d’'une distance inférieure &euilOpp, symbolisé par le cercle en tirets) 'agent se dé-
tourne du courrier pour aller prendre le journal par oppastme, une fois le journal
pris I'agent ne va pas le déposer, car I'actidrredevient la plus prioritaire, il y a donc
une seconde remise en cause de I'ordre de résolution ded tagsnt finit donc par
prendre le journal, puis le courrier et les déposer sur le takécutant la séquencg;(
P, D.etD;).

3.2 Linfluence de I'environnement : opp

Pour se détourner temporairementd’un but (déposer leieoLefin de réaliser un but
proche (prendre le journal), un agent doit prendre en cosmteenvironnement. Nos
agents situés peuvent évaluer la distance entre eux et endebjenvironnement, ainsi
le mécanisme de sélection d’un agent peut valoriser lagyotBune action car la cible
sur laquelle se porte I'action est proche et détourne teaigonent la résolution du but
le plus prioritaire. L'influence de I'environnement sur lengportement de I'agert est
appelé opportunisme est note@e,, .

VYa € Agent,opp, : Action — R
T —  ValeurOpp

cible :  Action — Agent
T — 1

seuilOppq
Oppa(l') = max(l, da(ciblezzi)))’

seuilOpp, est le seuil du caractére d’opportunisme de I'agent
d.(cible(x)) est la distance entre 'agemtt la cible (noté) de 'actionz.

Ainsi un agent peut se détourner temporairement d’'un buacral afin de réaliser
un but proche.

Va € Agent,Vb € But,,V € ActionExecutabley(b), o () = mq (D) * oppa(x)
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Remarques. Suivant la valeur dueuilOpp,, Nnous pouvons obtenir des agents plus
au moins opportunistes. Notre choix d’utiliser la multgaliion pour combineftr, et
opp, S'explique par la formule depp, :
e Sid,(cible(x)) > seuilOpp,, la valeur deopp,, est de 1, avec la multiplication,
I'opportunisme n'a pas d’influence (FIG.2 a gauche).

e Sid,(cible(z)) < seuilOpp,, la valeur deopp,, est supérieure a 1 et augmente en
fonction de la réduction de la distance agent-cible, augamt@insi I'influence de
I'opportunisme (FIG.2 a droite).

3.3 Linfluence de I'environnement :acc

Notre agent choisit les actions a effectuer suivant la fiéioiu but qui se trouve en ra-
cine de I'arbre de planification et de la distance entre Pagela cible de I'action. Nous
avons introduit une deuxiéme influence de I'environnemgunt, nous avons appelé le
caractere d’accomplissement des buts de I'agent,aietépour I'agenta. Ce caractére
valorise les alternatives des buts qui peuvent étre acéesmalpidement. Ainsi comme
pour I'opportunisme, le caractére d’accomplissement désioussera I'agent a se dé-
tourner de la résolution d’'un but pour accomplir les actidins but qui peut étre résolu
en peu d’actions. Plus un agent a une valeur importante mocamctére, plus il esti-
mera que le fait de finir un but est plus important que de faieaction d’un autre but
de méme priorité mais dont 'alternative est constituéelde g¢'actions (FIG.1, pour le
but B1, I'agent privilégiera I'action A2 qui termine le but,'action A3 qui demande
I'exécution de deux actions pour terminer le but et cela ava¢l Acc, < 2).

Ya € Agent,Vb € But,,

accq : Action — R
T — ValeurAcc

Vx € ActionExecutableq(b), nbAq(x) = ||alternative(Plang(b), z)||
seuil Acc, est le seuil du caractére d’accomplissement de I'agent
nbA,(z) estle nombre d’actions de I'alternative d’action exéclgab

accq () = max(1, 782%;4(20)“)

Vo € ActionEzecutableq(b), po(x) = mq(b) % 0ppa(x) * accq(x)

Le mécanisme de sélection d’action prend donc en compteréférpnces sur les
buts & accomplir et I'influence de I'environnement, tant ane&u de la distance entre
I'agent et une cible gu’au niveau de I'accomplissement diun

Remarques. La valeur duseuil Acc, permet d'affiner le caractére d’accomplisse-
ment de I'agent. Ce caractére est différent de I'opportapigar il est basé sur le
nombre d’actions a effectuer entre I'action exécutableedidt, mais il ne tient pas
compte de la distance a parcourir pour la réaliser. Dans hne-at/ou, nous pouvons
calculer le nombre d’'actions d’'une alternative d’actiogé@xtabler (noténbA,(z))
par la formule suivante :

Fils donne les fils (successeurs directs) d’'un nceud
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Fils: nceud — {nceuds$*
x o~ {a}
Pere donne le péere (prédécesseur direct) d'un nceud

Pere: nceud — nceud
x L
Calcul denbA,(z) : nbA,(z) = (N(x))
ou N (x) récupére le nombre de nceudations de I'alternative sélectionnée.
N(z) =1+ (P(Pere(x))).
ou P(z) calcule le nombre de nceudstions parmiles ancétres du nceud courant.
P(z) = N(Pere(x)) + Ft(s)Vs € Fils(Pere(z)) \ x
ou Et(x) sélectionne la plus petite alternative en nombre d’actions
Et(x) = A(f) | f € Fils(z) et A(f) = mingepizs(2) (A(k))
ou A(z) compte les noeudéction parmi les fils issus d’un choix.
A(z) = 14 Et(f),Vf € Fils(x)

Remarque. Notre choix d'utiliser la multiplication pour combinet,, opp, etacc,
s’explique de la méme maniére que pour I'opportunisme t@edire avoir une in-
fluence seulement lorsque le nombre d’actions est inféag@seuil et dont I'importance
augmente en fonction de la réduction du nombre d’actionsgmtés dans l'alternative.

Dans cette formule, I'influence de I'environnement pernuatgcanisme de sélection
d’'action de prendre en compte I'environnement, mais ne pepats de distinguer deux
actions de méme but et de méme environnement. Prenons paplexain agent qui
doit aller dans une piéce fermée par une porte et qui a dewilpaés d'action :
ouvrir oucasser la porte. Il est donc nécessaire de mettre en place un tmgsie

facteur permettant de définir des préférences sur les adjiom I'agent peut accomplir
(la personnalité de I'agent, notd.

3.4 Personnalité de I'Agent

Chaque agent possede sur les actions, ses propres pré@mncont définies in-
dépendamment de toute simulation. Ces préférences sonatirgs attribuées aux
actions qui permettent d’exprimer qu’un agent peut posséae réticence envers une
action, cetteéticencedoit dévaloriser I'alternative ou se trouve I'action. Ureajpeut
également aimer faire une action, edtirance doit valoriser I'alternative ou se trouve
I'action. Enfin un agent peut vouloir ne jamais faire une@tticetteinhibition doit
étre prise en compte comme une inhibition de 'alternativee(réticence absolue). La
personnalité de I'agent (noté représente I'impact des préférences sur le choix d’'une
alternative (et donc la sélection de son action exécutaBtm)r noter une alternative,
nous nous intéressons a I'ensemble des actions apparteoelfe-ci. C'est-a-dire uni-
quement a la présence de I'action dans I'alternative.

Pour composer la personnalité de I'agentdvec I'influence des buts et de I'environ-
nement, nous devons sélectionner l'intervalle pour latimiales préférences des ac-
tions afin d’obtenir la note: et choisir la maniére de composer cette note avec les autres
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influences. Aprés avoir comparé plusieurs compositiongiiérents intervalles, nous
avons choisi de retenir le produit dans I'intervdlle N]. Cela nous permet de répondre
a nos attentes sur I'absence d'influenae=£ 1), I'attirance ¢ €]1, N]), la réticence
(o €]0,1]) sur les actions a accomplir et I'inhibition (en prenant= 0, dans ce cas
¢, = 0). Ce choix nous permet donc d’écrire que :

Ya € Agent,Vb € But,,

¢q : ActionEzecutable, — R
T — NoteAction

Va € ActionExecutableq(b), do(x) = 7a(b) * 0ppa(x) * accy(x) x a(x)

La valeur dex est la combinaison des préférences des actions d’uneatiterriNous
avons étudié et retenu quatre combinaisons possibles étamhla réalisation de notre
définition de la personnalité d’un agent) afin d’obteniCes quatre combinaisons sont
le minimum, la moyenne des N minima la moyenne géométriqueet la moyenne
harmonique. Pour calculer la valeur desdans un arbre-et/ou nous nous basons sur le
fait qu’au final I'action choisie sera I'action exécutabj@at obtenu la note maximale.
Nous partons donc de I'action exécutable (en feuille), pélectionner les nceuds cor-
respondant son alternative. Dans un premier temps nousmsé&rnsemble des actions
de la branche allant de la feuille jusqu’a la racine. En afést actions ne nécessitent
pas de choix de la part de I'agent, car elles font partie deetiaative. Ensuite nous
nous occupons des conditions (nceuds-ou) de I'alterndiveffet les fils de ces nceuds
peuvent représenter un choix que I'agent aura a effectuer.

Sachant que le choix entre chaque alternative est fait estifonde la composition
ayant obtenu la meilleure note et que les fonctions de comips proposées, nous
permettent toutes d’appliquer la relation d’additivité/amte :max(Composition(BU
CUD), Composition(BUFUG)) = note(B)+max(Composition(CUD), Compo-
sition(F'U@G)), nous pouvons élaguer notre parcours en pré-sélectiotananatlleure
alternative parmi celles présentes dans les sous-arstesde nceuds-ou. Pour cela, il
suffit d’appliquer la regle de maximisation dans le souseade chaque noeud-ou.

« est la note attribuée a 'alternative d’une action exédetab
«: ActionExecutable, — R
T —  NoteAlternative

Comb est une fonction utilisée pour combiner les préférenceslifiésents nceuds.

Comb: {Actions}* — R
{z}* —  NoteAlternative

Calcul de « : « est la note pour la personnalité de I'agent combinant I'etide des
noeuds de l'alternative de I'actian a(xz) = Comb(N (z))

N (x) récupére lesictions de I'alternative sélectionnée.

0 Six = racine

N(z) = { {¢} U (P(Pere(z))) sinon
P(z) collecte lesActions parmi les ancétres du nceud courant.
P((E) N(PGTG(.I')) U UsEFils(Pere(z))\z Et(s)
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Et(x) sélectionne la meilleure alternative des nceuds et. Ceé¢ianative est celle qui
pour 'ensemble des nceuds la composant obtient la meilteateeen prenant en
compte I'ensemble des actions de I'alternative.

Et(z) = A(f) | | € Fils(x) etComb(A(f)) = maxye pits(x) (Comb(A(K)))
A(z) récolte les nceuddction parmiles fils issus d’un choix.

A(z) = {z} U (UfeFils(z) Et(f))
Dans notre approche, nous pouvons remarquer que les fagiasiren compte par le
mécanisme de sélection d’actions sont représentés panlagdales arbres de planifi-
cation. En effet, la personnalité de I'agent se retrouvesddmaque nceudction des
arbres, l'influence des buts est présente aux racinesphaglissement est construite
suivant la taille des alternatives des arbres et I'oppastoa est calculé sur les feuilles
(actions exécutables).

3.5 Autres Facteurs

Notre mécanisme de sélection d’action utilise les influsmiees buts, de I'environne-
ment ainsi que la personnalité de I'agent pour choisir iarch effectuer, ce qui déter-
mine le comportement de I'agent. Ces différents facteunsgaramétrables afin d’étre
utilisés dans le plus grand nombre de simulations possiksnmoins pour obtenir un
comportement plus réaliste nous ajoutons deux autresiadee sont la revalorisation
multi-but et I'inertie de I'action exécutée.

Parmi les arbres de planification d’'un agent, il est possjhlane action apparaisse
plusieurs fois en tant qu’action exécutable (exemple derAfigeire 1). Cette action fait
donc “avancer” plus vite un ou plusieurs buts, c’est poureglie doit étre valorisée par
la revalorisation multi-but . Pour valoriser cette action, nous lui affectons la valeur d
la somme probabiliste de cesnotesy aprés les avoir normalisées Etant le nombre
d’alternatives ayant la méme action exécutat)le

M AX :la borne supérieure pout,
seuilOpp : la borne supérieurepp,,
seuil Acc : la borne supérieurecc,
N : la borne supérieur pour

Bornes = M AX x seuilOpp, * seuil Accg x N

Ya € Agent,Vb € But,,Vx € ActionExecutable,(b),

E = {2/|3b' € But,,z’ € ActionExecutabley(b'),r = z'}
do(x) = Bornes = 3 probap (Teltlroppe(®) acca(@)xa(z) )

Bornes

Afin d'éviter les phénomenes d’oscillations entre difféesralternatives et ainsi assu-
rer une certaine persistance, la valéy(x) de I'actiona: sélectionnée a l'instant t sera
valorisée par un pourcentage ndtéert correspondant aihertie de I'action. Ainsi
pour qu’une actiory prenne la place de I'action a t+1, ¢, (y) devra étre supérieure
A da () valorisee- SiC'eSt l€ cas la valeus, (y) sera également valorisée par le méme
pourcentagénert. Une fois I'action exécutée, nous répercutons l'inertielsypere de
I'action afin de persister dans l'alternative.
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4 Travaux connexes

La notation d’actions est un probleme important, de nombteavaux de recherche
(Bryson, 2003; Pirjanian, 1997) ont été faits dans ce doend&tarmi eux on peut citer
Pattie Maes (Maes, 1990) et Alejandro Guerra-Hernandeerf@Hernandez, 1998)
qui construisent un réseau reliant les actions suivant lésomditions et effets des
actions. Ces réseaux ont un fonctionnement semblable @eau de neurones, qui
permettent & chagque neurone de transmettre de I'énergresusoesseur a partir d’'une
valeur seuil d’énergie recue ainsi que la réception d'éeerégative appelée inhibition.
D’autres approches a base de régles comme SOAR (eaat, 1987) obtiennent des
comportements permettant des résolutions optimales dedésiagents. Les comporte-
ments de ces agents sont déterminés principalement paggles gui peuvent évoluer
(par exemple par des phases d'apprentissage). Dans SOARIeletion d’'action est
réalisée par des opérateurs. Un opérateur est un typeiabssa concrétisation reste
a réaliser et a adapter selon le comportement désiré. Afiérelifce nous proposons
un mécanisme de sélection d’action concret qui permetdiniin de comportements
différents. Ainsi deux agents ayant les mémes arbres déipktion peuvent résoudre
leurs buts de maniéres différentes. Pour cela, nos agesgsgent des préférences pour
chaque action, ces préférences constituent la persahdalitagent. A partir de ces pré-
férences (indépendantes de la simulation) et de leurs c@isbins avec des influences
(liées a la simulation), notre mécanisme de sélection ibagtermet cette différencia-
tion des comportements tout en gardant la cohérence damoie des actions a ef-
fectuer. Dans ce sens, nous nous rapprochons des travawecae 8chmidt (Schmidt,
2005) sur le modéle PECS (Physical conditions Emotion& €agnitive capabilities
Social status) qui fonctionne en quatre étapes :

Approche PECS Notre proposition

Calculer les valeurs des variables d’'étaCalculer les priorités des buts
interne
Calculer Tintensité des chaque motiva-Calculer I'intensité des influences
tion
Sélectionner la motivation la plus impof-Sélectionner l'action ayant eu la
tante meilleure notep

Effectuer I'action sélectionnée Effectuer I'action sélectionnée

Néanmoins, nous apportons en plus de la notion d'influeaceofion de personna-
lité qui permet d’avoir des préférences, réticences oubitibns sur certaines actions.
De plus un mécanisme de sélection d’action doit permettte,fais I'opportunisme
tout gardant une certaine persistance (éviter les osoillsientre les actions), comme
la proposition de Blumberg (Blumberg, 1994). Toby Tyrr@Witell, 1993) décrit les
probléemes qui doivent étre pris en compte pour évaluer unnhécanisme de sélec-
tion d’action. Nous satisfaisons un grand nombre de ceérest Le tableau suivant
reprend les principaux criteres énoncés par Tyrell et pegggbmment notre proposition
les respecte.



Comportement et sélection d’action

Critéres de Tyrrell

Notre proposition

Persistance :continuer jusqu’a I'achéve
ment d’une action, pour éviter le codt d'y
changement d’action.

+ L'inertie de l'action en cours jus
nqu'a la fin de celle-ci, y compris
pendant un déplacement nécessaire
a son exécution.

Activations proportionnelles a [I'état
courant : dans les systéemes homéos
tiques, le besoin d’avoir des activatio
proportionnelles a I'état courant.

linfluence des buts dynamique
tgpeuvent étre utiliser comme des i
ngiables homéostatiques.

Concurrence équilibrée :les nceuds ai
dant & la réalisation d'un seul but n
doivent pas étre dévalorisés par rapport 4
nceuds achevant plusieurs buts.

Pas de discrimination des noeu
eachevant un seul but, mais valoris|
aLbon des nceuds multi-but.

Continuité des séquences d’'actionsbe-
soin d’'une autre persistance car change
séquence d’actions a un codt élevé.

L'inertie est transmise au pére d
daction exécutée, permettant la p¢
sistance sur l'alternative.

Interruptibilité si nécessaire inter-
rompre une séquence d’actions de prio
relativementfaible pour en effectuer une
priorité plus importante.

Notre inertie permet l'interruptibi
ithté. Les influences de I'environng
denent peuvent valoriser des actior

permettant d’interrompre l'alterng

tive en cours.

Opportunisme : permettre d’interrompre
une séquence d’actions afin de profiter
l'avantage qu’offrent des opportunités.

> Méme définition pour notre oppo
deinisme.

Combinaison de préférences prendre en
compte des priorités de nceuds de hauts
veaux pour choisir parmiles nceuds de &
niveaux.

Prise en compte de toutes les 4
riiens de l'alternative et de I'in{
dfuence des buts dans la sélecti
parmi les actions exécutables.

AC-

Combinaison Flexible des stimuli :utili-
ser d’'une fonction arbitraire pour combin
les valeurs des stimuli.

Préférences des actions, plusie
eifonction de combinaison entre e
influences et la personnalité.

Urs

5 Conclusion et perspectives

Une simulation réaliste nécessite de pre

(Tyrrell, 1993) permettant une grande varia

ndre en compte sanehie de contraintes
bilité de cortgroents. Nous proposons

un mécanisme de sélection d’action concret permettantetedpe en compte ces con-

traintes dans une approche cognitive. Pou
et géographiquement situés, nous utilison

r cela dans uensgsnulti-agent cognitifs
S un mécanisnséldetion d’action basé

sur trois grands facteurs : I'influence des buts, l'influeded’ environnement et la per-

sonnalité de I'agent. Ces influences perme

ttent la gesBgiukieurs buts de priorités

dynamiques, le détournement temporaire de I'exécutioctidas résolvant un but afin

d’exécuter une autre action valorisée par
I'agent, le tout dans une remise en cause a
des buts a accomplir.

I'environnenoenpar la personnalité de
chaque pas dederhmsire de réalisation
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Actuellement, nous expérimentons notre proposition sptdeeforme COCOA (De-
vigneet al,, 2005b) afin de valider les choix qui ont été faits. Les mosidie base de
connaissances, de planification et de mécanisme de séleltictions sont actuelle-
ment pris en compte pour la notation d’actions. Le moduleateqption est le seul a ne
pas influencer la notation d’action, cette prise en comptmpttrait d’obtenir une in-
fluence du type : “quand je vois un objectif j'ai plus envie edaliser que lorsque je ne
le vois pas”. Nous pensons également prendre en compteiessdestructrices, c'est-
a-dire I'influence de I'impact d’une action sur I'ensembésdirbres de planification et
ainsi pouvoir inhiber une action capable de rendre insalikfiun but ou avoir une ré-
ticence pour une action ralentissant un but. Ceci nous gaatiale réaliser un autre
critere de Tyrrell qui est ne pas choisir la meilleure acparmmi les actions exécutables,
mais la meilleure action pour la résolution de tous les bd¢ais pourrions également
prendre en compte I'ordre des actions dans la notation : cti@néres lointaine aurait
une influence moindre par rapport & une action proche. Ergerdit intéressant d'uti-
liser notre mécanisme de sélection d’action mono-agent, permettre la coopération
entre agents. Un agent laisserait ce qu'il doit faire polaralider un autre agent, car
son action est moins importante que I'action de l'autre adeour cela, il faut pouvoir
juger de I'importance d’une action, c’est-a-dire sélaatier I'action la plus importante
parmiles actions que I'agent peut faire et I'aide qu'il pdahner aux autres agents.
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