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INTRODUCTION GENERALE

Les ordinateurs ont longtemps été utilisés pour réaliser des images de synthése représentant
des mondes virtuels statiques issus de I’imagination des concepteurs. L’animation faisant son
apparition, les concepteurs, au travers d’outils dédiés, pouvaient alors animer des personnages
et des objets de manicre similaire & celle utilisée dans les dessins animés. Tirant profit de
I’évolution de la puissance de calcul des ordinateurs, les animations sont devenues de plus en
plus complexes a gérer, avec des exigences de qualité.

La simulation des piétons d’humains virtuels est un sujet d’actualité dans la recherche en
infographie, et a pour but de générer facilement les mouvements, les actions et les
comportements d’un grand nombre d’individus. Ce mémoire s’articule autour de la
conception et I’implémentation d’un modéle de simulation pour la gestion des foules d’agents
humains dans un environnement virtuel. En assurant & l'animateur un moyen facile de
programmer des foules (par exemple visite d’un musée), décrire les mouvements de foule
pour étudier les flux de personnes durant une simulation (par exemple, situation de panique
dans un batiment), et donner de l'intelligence et de I'autonomie aux foules pour obtenir des
agents automatiquément animés.

Au milieu de la fdule, un piéton est soumis & de nombreuses interactions locales de
différentes natures. Des phénoménes macroscopiques émergent de la combinaison de ces
interactions locales. Aujourd’hui, les simulateurs de foule ne prennent généralement en
compte que I’évitement de collision comme unique type d’interaction possible entre les
piétons. L’objectif de ce travail est de traiter I’évitement de collision par la logique floue en
calculant le chemin le plus court par I’algorithme A*.

Ce mémoire est organisé en deux parties. La premiére partie est dédiée a I’état de ’art sur
tous les aspects qui concernent le domaine de simulation comportementale de piétons virtuels,
la deuxiéme partie traite la conception et I’implémentation de notre application.

Les chapitres sont organisés comme suit :

* Le premier chapitre présente une définition sur I’intelligence artificielle (IA) avec les
domaines d’applications, I’infographie et ces branches, et I’animation par ordinateur.

* Dans le deuxieéme chapitre nous nous intéressons aux propriétés des piétons virtuels et
leurs caractéristiques, et & I’environnement virtuel. En dernier lieu, nous définissons la

simulation de foule en présentons les approches : macroscopique et microscopique.



* Le troisieme chapitre présente des concepts fondamentaux de la théorie des ensembles
flous et la logique floue.

* Le quatriéme chapitre est consacré a I’étude de notre environnement de développement
et outil utilis€ pour I’implémentation de notre application, nous allons également
donner les résultats de simulation obtenus.

Le mémoire se termine par une conclusion générale ainsi que des perspectives pour un

prolongement possible du systéme proposé.



CONCLUSION GENERALE

Nous nous sommes intéressés de simuler des piétons virtuels, en exploitant le principe de
I’animation comportementale pour animer des individus. Nous avons concentré notre effort
sur les techniques d'évitement de collision ainsi que sur les algorithmes de recherche de
chemin dans un environnement dynamique.

Nous avons proposé un modele basé sur ’utilisation des formes géométriques simples pour
modéliser les individus, I'animation de ces individus est faite par une translation. Ce modele
s’articule autour de deux problématiques : La recherche du chemin optimal, et I’évitement de
collision.

Nous avons propos€ pour chaque individu un ensemble des régles comportementales pour
résoudre le probléme d'évitément de collision entre les individus, et nous avons choisis
I’algorithme A* pour trouver le chemin le plus court, et la logique flou comme un mécanisme
d’inférence. Ces deux techniques rehaussent le réalisme de la simulation d'animation des

piétons virtuels.

Perspectives

[

Ce travail de mémoire nous a ouvert différents axes de réflexion, les perspectives
envisagées pour faire évoluer notre systtme sont assez nombreuses. Celles qui nous
apparaissent les plus importantes et qui, par conséquent, constituent la suite de cette étude,
sont résumées par les point suivants :

= [’utilisation d’un modéle d’environnement urbain,
* L’ajout des regles sociales et psychologiques aux comportements de navigation,
» [’utilisation de I’approche de simulation de comportement de groups des piétons.

Il est indispensable de dire qu’au terme de ce travail, I’étude que nous avons effectuce

nous a permis d’enrichir nos connaissances sur tous les plans. Enfin, nous espérons que cette

étude servira d’appui pour les futurs travaux et d’éventuelles améliorations.
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Abstract:

Among the crowd, a pedestrian is addressed to many local interactions of different
environment. Macroscopic phenomena emerge from the combination of these local
interactions. Now, the crowd simulators generally take into account the collision
avoidance as the unique possible type of interactions between pedestrians. The objective
of this work is to treat the collision avoidﬁnce by fuzzy logic, we calculate the shortest

path using the A * algorithm.
Keywords: Behavioral animation, virtual environment, A * algorithm, fuzzy logic

Résumé :

Au milieu de la foule, un piéton est soumis a de nombreuses interactions locales de
différentes natures. Des phénomeénes macroscopiques émergent de la combinaison de
ces interactions locales. Aujourd’hui, les simulateurs de foule ne prennent généralement
en compte que I’évitement de collision comme unique type d’interaction possible entre
piétons. L’objectif de ce travail est de traiter I’évitement de collision par la logique

floue en calculent le plus court chemin par ’algorithme A*.

Mots clés : Animation comportementale, environnement virtuel, algorithme A* la

logique floue



