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lntroduction g6n6rale

INTRODUCTION GENERAL

A I'apparition d'animation. Les concepteurs, au travers d'outils dddi6s, pouvaient alors

animer des personnages et des objets de manidre similaire d celle utilisde dans les dessins

animds. Allant de pair avec l'dvolution de la puissance de calcul, les animations sont

devenues de plus en plus complexes i g6rer, avec des exigences de qualitd accrues. pour

cr6er des environnements toujours plus rdalistes.

Afur de pouvoir repr€senter ce type d'informatio ns, zadeh fl,ad7sl a propos6 de

mod6liser le mdcanisme de la pens6e humaine pax un raisonnement approximatif bas6 sur

des variables linguistiques. Il a introduit la thdorie des ensembles flous en 1965, qui

constitue une interface bntre les mondes linguistiques et numdriques. Plus gdndralement,

le terme de la logique floue conespond d tous les ddveloppements issus de la th6orie

des sous-ensembles flous.

La logique floue est la technique utilisde pour la moddlisation des comportements, cela est

d0 que la logique floue rdsoudre des probldmes li6s d certain domaines cornme I'intelligence

artificielle, l'animation comportementale et la robotique, et donne des rdsultats satisfaisants.

Ainsi, la logique floue est dtendue pour introduire la notion de degr6 de v6rit6, prenant des

valeurs entre << dompldtement wai > d < compldtement faux >. Le logiciel qui facilite les

tdches de moddlisation des cerveaux et la simulation avec la logique floue, c'est l'outil

Massive que nous avons utilis6.

L'objectif de notre travail est de proposer un moddle de simulation d'humain virtuel par

I'utilisation de technique pour la mod6lisation des comportements. Notre travail donc

pr6sente une 6tude du comportement d'humains virtuels dans un diftrent environnements

virtuels.

La nature de notre probl6matique nous a sugg6rd alors, de faire appel i un certain

nombre d'approches et techniques :

o La logrgue floue comme une technique de contr6le.

o Les sous-ensembles flous comme outil ou mdthode de moddlisation de

comportements d'humains virtuels.

Ce mdmoire est organis6 en deux parties. La premidre partie est un ddveloppement de

l'6tat de l'art sur tous les aspects qui entrent dans le domaine de I'animation

comportementale et la simulation comportementale. Cette partie est organisde en trois

chapitres :
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Introduction gdndrale

o Le premier chapitre introduit les moddles d'animation et on parle beaucoup ir

I'animation comportementale avec sa boucle, son domaine d'application, ainsi que

les premiers travaux dans ce domaine.

o Le deuxidme chapitre pr6sente les types d'agent, les caractdristiques d'humain

virtuel (le comportement, I'autonomie, I'adaptation, la perception, la m6morisation,

l'6motion, et la conscience). Le comportement d'humain virtuel et la

classification des humains virtuels serrant traitds par la suite.

o Le troisidme chapitre est d6di6 d la prdsentation de la technique de contrOle.

La deuxidme partie de ce mdmoire traite la r6alisation et la prdsentation des

r6sultats. Elle est constitude de deux chapitres :

o Le quatridme chapitre pr6sent l'outil d'impldmentation de mod6lisation et simulation

< Massive > et la technique utilis6e pour obtenir une animation rdaliste.

o Le cinquidme chapitre d6taler les diffdrents composants de notre moddlisation. Puis,

nous avons pr6sent6 nos resultats.

Enf,tn, nous concluons ce 
- 
m6moire par des critiques sur ce travail et nous donnons

certaines perspectives.



Conclusion gdn6rale

CONCLUSION GENERALE

Nous avons attaqu6 dans ce mdmoire le probldme complexe qui constitue l,animation
d'entit6 virtuel et montr6 l'utilitd d'une approche bas6e sur les concepts de la th6orie de
la logique floue. Ce probldme relatif d la description du comportement d,humains virtuels
autonomes et leur interaction avec I'environnement. Notre systdme simule les mouvements
d'humains virtuels dans un environnement virhrel.

Nous avons propos6 une architecture adressant .le pqobldme de simulation des
comportements d'humains virtuels autonomes qui se ddplacent naturellement dans un
environnement virtuel non connu, notre moddle 6tudie et simule les mouvements des aqents
dans un espace contient des obstacles (statiques et dynamiques).

Dans cette 6tude on a introduire la th6orie des sous-ensembles flous, Zadeh a offert un
outil puissant pour la moddlisation des systdmes d'animation, pour lesquels on ne dispose que
d'une sp6cification approximative ou impr6cise. Le but d'un moddle est de capturer la relation
entre les entrdes et les.soities d'un systdme (rdseau flou). A l,encontre d,un moddle
conventionnel qui ddcrit ceite relation par une loi math6matique, un moddle flou l,a decrit
linguistiquement.

Les comportements d'humains virtuels comme l'6vitement de collision et
l'dvitement d'obstacles sont d6crits par latechnique de la logique floue qui s,appliqu6e sur
les cerveaux des agents. Afin de ddcrire les comportements d'humain virtuel dans des
situations differentes.

La r6alisation de ce travail a ouvert diffdrents axes de r6flexion et offre plusieurs
perspectives envisag6es pour faire dvoluer les systdmes d'animation d,humain virtuel qui
sont assez nombreuses. Celles qui nous apparaissent les plus importantes et qui, par
consdquent, constituent la suite logique de cette 6tude, sont r6sum6es par les points
suivants:

o Il sera trds int6ressant d'ajouter la texture pour les obstacles et le sol.
o Rdaliser une base d'actions pour les mouvements les plus fr6quents comme

(courir, marcher, sauter,....).

o Impl6menter la technique utilisde dans notre travail (logique floue) par les
langages de programmation (C++, Java, ...).
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Abstract
The simulation of human behavior is discussed today with various fields; all search to modeling ol
the navigation of virtual environment to generate easily their movements, actions and behat,iors.

These entities earn their environment, act on it and especially to take decisions by themsel'es in

relation to the perceived situation in order.to exhibit a coherent behavior near from the lir-e
pedestrians. To modeling this work we use ( Massive > and the technique of the control (fu221

logic).

Kevwords: Behavioral animation, intelligent artificial, fuzzy logic, virtual environment, pedestrian

self.

R6sum6

L'animation compbrtementale cherche d offrir des moddles et des outils permettant la cr6ation

d'entit6s virtuelles autonomes. Ces entitds pergoivent leur environnement, agissent sur ce dernier et

surtout prennent d'elles-m6mes des d6cisions en rapport avec la situation pergue dans le but

d'exhiber un comportement coh6rent proche de l'organisme vivant simul6. Cette m6moire se

propose d spdcifier et simuler un moddle pour la gestion des d'humains virtuels qui circulons

dans un environnement virluel, les humains virtuels suivent des chemins diffdrents, ceci

implique des probldmes d'dvitement d'obstacles. Dans ce travail on applique une technique de

contrdle (logique floue) par l'utilisation de l'outil de simulation < Massive >.

Mots cl6s : Animation comportementale, intelligente artificiel, logique floue, environnement virtuel
autonomie.


