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Planification automatigue
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(x,y)* = arg max f(x,y)

xeX,yey

Tige graduée

Tissu élastique

Paysage vallonné —

Boite graduée




Planification automatigue
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Planification automatique : plus court chemin
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Planification automatique genérale
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Planification centralisée



Planification collective

Cédric Buron



Plus court chemin

Katja Schulty — CC-BY — https://flic.kr/p/bpmHoF


https://flic.kr/p/bpmHoF


Plus court chemin




Algorithme de colonie de fourmis




Piliers de termites
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Impression 3D en essaim
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Auto-organisation
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Robotique en essaim
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Lucioles synchronisées
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Drones en essaim
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Innovation scientifique

* Observation

* Bio-Iinspiration
 Mathématisation
* Ingénierie

* Utilisation
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Résume publié

Quoi de plus élémentaire gu’une fourmi ? cet étre qui a l'air
assez naif et qui dispose d’un répertoire comportemental si
limité. Cependant, quoi de plus complexe et de bien
orchestré qu’une fourmiliere ? Ces individus ont chacun un
role bien précis: récolter, s’occuper des ceufs, ou encore
assurer les reparations ou la garde du nid. Elles forment
ensemble dans leurs fourmilieres, des maternités, des
entrepots ou méme des jardins potagers. Comment des
étres aussi simple peuvent-ils realiser des taches aussi
complexes ? Comment peuvent-ils diviser le travail et étre
aussi efficaces sans qu’il n'y ait de supervision ? Et
comment s’en Inspire-t-on pour nos technologies de pointe ?



