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Contexte

Nous travaillons sur un formalisme [1] pour modéliser et contréler des systémes auto-adaptatifs. Plus
précisément, on considére des systemes composés d'une multitude d'agents, de petite taille et de nature
similaire, qui collaborent dans un but global commun, comme par exemple dans le contexte de I'Internet-of-
Things (1oT). Les robots modulaires (https://projects.femto-st.fr/programmable-matter/) constituent un
exemple de tels systemes. La structure de tels systémes est hétérogene : certains niveaux peuvent contenir
peu d'éléments, d'autres des centaines (voire plus).

Nous visons un formalisme qui soutient une modélisation hiérarchique de tels systemes afin d'optimiser par
la suite des aspects physiques comme, par exemple, la consommation d'énergie.

Parmi les approches appropriées, nous sommes spécifiquement intéressés par BIP (https://www-
verimag.imag.fr/New-BIP-tools.html?lang=en) [2] et DR-BIP [3], pour leur capacité de développer des
systémes corrects par construction, avec des entités représentées par des automates.

Objectifs du projet

Les étudiants devront effectuer les taches suivantes :

1. Etudier une premiére modélisation de robots modulaires réalisée en DR-BIP lors d'un projet M2
2021/22 et identifier des motifs utilisés.

2. Proposer et implémenter une méthode pour réaliser une structure hiérarchique reposant sur des
motifs dans DR-BIP.

3. Utiliser cette implémentation pour une expérimentation sur une hiérarchie de robots modulaires.

4. (Sile temps le permet) Sur cette base, étudier des aspects synchrones/asynchrones du systéeme et
leur influence sur le modéle et I'implémentation.

Une poursuite en stage est envisageable.
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