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INTRODUCTION GENERALE

L’>évaluation des batiments et ’augmentation de la complexité des milieux urbains rendent
la tache de la navigation des piétons plus délicate et plus particulierement les piétons qui ne
sont pas familier avec cet environnement. Les chercheurs dans plusieurs domaines
(I’urbanisme, la cognition spatiale, 1’informatique, etc...) ont étudié ce probléme chaque un
de sa position et de son point de vue [3] [21] [18] [1].

Les nouvelles technologies nous ont permis depuis quelques années de créer des humains
virtuels et de les animer. Plus récemment, 1’animation comportementale nous a amené la
possibilité de s'immerger dans les mondes virtuels et d'y rencontrer des étres virtuels. Enfin
grice aux recherches en intelligence artificielle et en vie artificielle, les humains virtuels sont
capables d'une certaine autonomie.

La simulation d’un piéton virtuel navigant dans un environnement encombré est un
probléme fondamental et fait I’objet d’une grande attention de la communauté piétonnier. I
s’agit principalement de garantir au piéton virtuel un controle fiable lui permettant une
navigation en toute sécurité, c.a.d. loin de tout risque de collision avec tous les objets
statiques et dynamiques de I’environnement, ce dernier représente 1’espace dans lequel le
piéton peut se déplacer.

L’objectif de notre travail est de proposer un modele de simulation comportementale, en
utilisant comme application la navigation des piétons. La nature de notre problématique nous
a suggéré alors, de faire appel a un certain nombre d’approches et techniques :

= Planification de chemin par I’algorithme A*.
* Lalogique floue comme une technique de contrdle.

Nous avons utilisé 1’algorithme A* pour trouver les chemins initiaux pour chaque piéton
et la logique floue comme une technique utilisée pour la modélisation des comportements,
cela est dii que la logique floue résoudre des problémes liées a certain domaines comme
I’intelligence artificielle, I’animation comportementale et la robotique, et donne des résultats
satisfaisants.

Ce mémoire est organisé en deux parties :

- La premiére partie est un développement de 1’état de I’art sur tous les aspects qui
entrent dans le domaine de ’animation comportementale, les piétons autonomes, leurs
environnements et la navigation réactive, nous classifieront en trois chapitres, nous
commencerons avec des définitions générales sur I’intelligence artificielle avec ses

domaines d’applications, et quelques définitions sur notre domaine (I’infographie et



I’animation comportementale),Puis nous présentons les propriétés des piétons virtuels,
caractérisé€s par la perception, I’émotion, le comportement, 1’action, et la mémoire, et
nous définissons leur environnement virtuel ,la foule virtuelle et nous finissons avec
les approches de simulation de foule macroscopique et microscopique ,Finalement,
dans le troisiéme chapitre nous nous pencherons sur les concepts fondamentaux de la
théorie des ensembles flous et la logique floue.

- La seconde partie du mémoire est une partie de conception et réalisation avec
présentation de résultats, Elle présente la conception et ’implémentation de notre
systeme de simulation de pi€tons.

En fin, nous concluons ce mémoire par une conclusion générale qui synthétise les points

abordés et nous achéverons notre conclusion par quelques perspectives.



CONCLUSIONS GENERALES

Notre travail s’inscrit dans le cadre de simulations de comportements des piétons
virtuels et autonomes dans les environnements dynamiques. La simulation des piétons
autonome est un sujet trés récent dans la recherche en infographie, Nous avons abordé tout au
long de ce mémoire, les problémes relatifs a la description du comportement d’un piéton
virtuel autonome et ses interactions avec I’environnement.

Notre systéme simule les mouvements d’un piéton dans un environnement comporte des
obstacles. L’espace de simulation est décrit par les méthodes de réprésentation de
I’environnement. Les mouvements de piétons virtuels sqnt décrits par les actions qui sont
captées et stockées dans une base d’actions, nous obtenons ces actions par la capture de
mouvement. Les comportements du pi€tons virtuels comme 1’évitement de collision et
I’évitement d’obstacles sont décrits par les deux techniques A* et la logique floue qui
s’appliquées sur chaque piéton.

L'application de la lo'g‘ique floue au niveau de résonnement de nos piétons virtuels, a
donné des résultats enéourageants dans le cas d’évitement de collision et I’évitement
d’obstacles.

La réalisation de ce travail de mémoire de master a ouvert différents axes de réflexion et
offre ~plu51e:u:rs perspectives envisagés pour faire évoluer les systémes d’animation de piétons
qui sont assez nombreuses. Celles qui nous apparaissent les plus importantes et qui, par
conséquent, constituent la suite logique de cette étude, sont résumées par les points suivants :

- Amélioration du systéme pour qu'il soit adapté aux environnements dynamiques.

- Réalisation d’une bibliothéque des modeles des actions les plus fréquentes.

Pour conclure, il serait intéressant d’élargir le champ d’application de la méthodologie

proposée a d’autres problémes de 1’animation des piétons.
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ABSTRACT

Pedestrian Modeling takes a large space in the field of architecture and computer science.
Modeling of the navigation of virtual pedestrian is a very recent research in infography and is
designed to generate easily their movements, actions and behaviors. These entities earn their
environment, act on it and especially to take decisions by themselves in relation to the
perceived situation in order to exhibit a coherent behavior near from the live pedestrians.

In this context, our work is io study, understand, model and simulate the behavior of
pedestrian in an unfamiliar urban environment using the A*algorithm and fuzzy logic.
Therefore, our goal ié to.is the path planning with the A* algorithm and the treatment of
collision avoidance by the fuzzy logic.

Key-words: behavioral animation, pedestrian, virtual environment, A*, fuzzy logic

RESUME

La modélisation des piétons dans un environnement urbain prend un grand espace dans la
recherche en psychologie, architecture et informatique. La modélisation de la navigation de
piétons virtuels est un sujet trés récent dans la recherche en infographie, et a pour but de générer
facilement leurs mouvements, action est comportements. Ces entités pergoivent leur
environnement, agissent sur ce dernier et surtout prennent d’elles-mémes des décisions en rapport
avec la situation percue dans le but d’exhiber un comportement cohérent proche des piétons réels.

Dans ce contexte, notre travail consiste & modéliser et & simuler le comportement de piétons
dans un environnement urbain non familier a I’aide de 1’algorithme A* et la logique floue. Notre
objectif est, donc, c’est la planification de chemin avec I’algorithme A* et le traitement de
I’évitement de collision par la logique floue.

Les Mots-clés : animation comportementale, piéton, environnement virtuel, A*, logique floue




