PARTIE II 

Considérons le système suivant constitué des agents Ag1, Ag2, Ag3, Ag4 interagissant entre eux au travers d'échanges de messages fondés sur les actes de langage, et se partageant le même environnement dans lequel sont disponibles quatre cubes A, B, C, D et une table. Deux actions de manipulation des cubes dans l'environnement sont définies : PoserSurTable et PoserSurCube. La première action permet de poser un cube sur la table à condition que ce cube n'ait rien de posé dessus (on dira que ce cube est libre). La seconde action permet de poser un cube sur un autre à condition que le cube déposé soit libre et soit posé sur la table, d'une part, et que, d'autre part, le cube sur lequel on dépose le cube soit également libre.

· II.1 Modélisation de l'environnement
· Définir un ensemble de prédicats permettant de représenter l'état de l'environnement au sein de chacun de ces agents. 

· A l'aide de ces prédicats, décrire les situations suivantes :

· Situation 1 : le cube C et le cube A sont posés sur la table, le cube B est sur le cube C, le cube D est sur le cube A.

· Situation 2 : le cube D est sur la table, le cube B est empilé dessus et est libre.

· Situation 3 : le cube C est sur la table avec le cube A dessus, libre.

· Modéliser sous forme d'actions STRIPS (rappel : listes de prédicats exprimant les préconditions, les ajouts et les retraits) les actions décrites ci-dessus (PoserSurTable et PoserSurCube) à l'aide des prédicats définis.

· II.2 Description externe
· Par conception, les agents n'ont pas tous les mêmes capacités d'action sur l'environnement. Ainsi l'agent Ag4 peut empiler des cubes (utilisation de l'action PoserSurCube) et déposer des cubes sur la table (PoserSurTable), les agents Ag1 et Ag3 ne sont capables que d'empiler des cubes alors que l'agent Ag2 n'est capable que de déposer des cubes sur la table. Les agents peuvent manipuler toutes les ressources disponibles dans l'environnement (les cubes A, B, C, D). Chacun a des buts propres et les plans permettant de les mettre en œuvre. Ces buts correspondent à atteindre la situation 2 pour les agents Ag1 et Ag2 (appelé but g1), la situation 3 pour les agents Ag3 et Ag4 (appelé but g2).

· Appelons p1, le plan permettant d'arriver à la situation 2 à partir de la situation 1 (le ';' exprime l'exécution en séquence, le '?' exprime un paramètre non instancié, ici l'agent exécutant l'action):

· PoserSurTable(?,D);PoserSurTable(?,B);PoserSurCube(?,B,D)

· Appelons p2, le plan permettant d'arriver à la situation 3 à partir de la situation 1 :

PoserSurTable(?,B);PoserSurTable(?,D);PoserSurCube(?,A,C)

· Exprimer la description externe de chacun des agents, et caractériser leur autonomie par rapport aux actions dont ils disposent.

· II.3 Réseau de dépendance
· A partir de ces descriptions externes que chaque agent représente localement, chaque agent va calculer son réseau de dépendances. Il utilise la définition suivante de dépendance sociale : l'agent x dépend de l'agent y pour exécuter l'action a afin d'atteindre la situation p, si et seulement si la situation p est un but de x, x n'est pas capable de faire a, y est capable de faire a, l'exécution de a par y conduit à ce que la situation p soit éventuellement vraie. Ceci peut s'exprimer formellement en utilisant les prédicats depend (dépendance), goal (but), capable (capable).
· depend(x, y, a, p) goal(x,p)capable(x, a) capable(y,a) (exec(y,a) éventuellement p)
· A l'aide de cette définition, donner une formulation de la dépendance mutuelle (mdepend) et de la dépendance réciproque (rdepend).

· Calculer les réseaux de dépendance (c.-à-d. exprimer l'ensemble des prédicats depend, mdepend, rdepend) qui sont vérifiés pour les différentes valeurs de x, y, a, p.) pour chacun des agents à partir des définitions.
· II.4 Raisonnement social
· Le fonctionnement interne de chaque agent est le suivant :

1. choix d'un but à atteindre,

2. choix d'un plan permettant de satisfaire ce but, si échec aller en 1.

3. instanciation de ce plan : choix des agents devant exécuter les actions. Si l'agent peut exécuter l'action localement, il le fera, sinon il utilisera son réseau de dépendance pour choisir un partenaire. Le choix du partenaire est décrit ci-dessous. Si échec aller en 2. 

4. Lancement de l'exécution des actions qui composent le plan. Si échec aller en 3.

· Le choix d'un partenaire est réalisé de la manière suivante : en utilisant le réseau de dépendance calculé, prendre le premier agent et tenter d'établir une coalition avec celui-ci pour réaliser l'action. La construction de la coalition est réalisée selon un protocole de formation de coalition. Si la coalition ne peut pas être réalisée, choisir l'agent suivant dans le réseau de dépendance. Si le choix d'un autre agent est impossible alors échec.

· Caractériser le type d'architecture dont devra disposer ce type d'agent, justifier.

· Imaginer un protocole de formation de coalition et l'exprimer en utilisant un ensemble d'actes de langage que vous prendrez le soin de définir (l'utilisation d'ACL décrits dans le cours n'est pas interdite) sous forme d'automates à états finis. 

· Valider ce protocole en représentant la trace de messages envoyés par l'agent Ag1 pour exécuter son but en imaginant que seul le dernier agent contacté accepte de coopérer, idem pour l'agent Ag2.

· Dans la description de l'opération de choix de partenaire exprimée ci-dessus, imaginer une autre heuristique de choix d'agent qui pourrait tirer complètement parti du réseau de dépendance calculé au lieu de prendre le premier agent trouvé. Justifier.

· Imaginer une extension au protocole de formation de coalition qui permettrait d'effectuer une révision des croyances des agents concernant la description des autres agents qu'ils ont.

