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*  Objectifs:

— Scientifique: Déploiement en industrie et services du concept de pilotage par entités
autonomes coopérantes pour le cycle de vie des produits

— Structuration de la communauté francaise sur les thématiques IMS
— Prospectives scientifiques sur la thématique

. Site web: http://ims2.cran.univ-lorraine.fr/
. 70 membres « actifs » + 100 membres « intéressés »
« 2a3réunions par an, gratuites et ouvertes a tous l-
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. SOHOMA’17, October 19-20, Nantes France

Workshop SOHOMA

7th annual workshop

51 registered participants, 10 countries

2 days, 36 contributions presented

Proceedings in Springer, special issues in Journals

. SOHOMA 2018, June 11-12, Bergamo, Italy

Intelligent Manufacturing Systems

Multi-Agent Systems in industry, Distributed Intelligence

Holonic Manufacturing Execution Systems

Product intelligence: concepts, architecture, implementation, use cases
Industrial Internet of Things / Physical Internet

Dynamic and green infrastructure for sustainable manufacturing
Cloud Manufacturing and resource virtualization

Computing and Service Oriented manufacturing

Big Data and the contextual enterprise

Cyber-Physical Manufacturing Systems, Industry 4.0

SOHOMA
2017

Nantes, France

October, 19-20
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Autonomie, décision d'une entité: definition

«  Décider = réduire le « champ des possibles », diminuer le nombre de degreés de
liberté
— Choisir parmi un ensemble, trier, ranger (problématiques de décision multicritere). ..

— Une décision est inclue dans un « processus décisionnel » (Simon):

observation, déclenchement, analyse, conception de solutions, évaluation a priori, décision, application,
évaluation a posteriori

— Mais récursif: décision possible pour chaque étape d’un « processus décisionnel »

Exemple: décider d’un pas d’application d’une action qui vient d’étre décidée, décider de modifier un seuil
de déclenchement, décider de la liste de solutions possibles, décider d’un algorithme de diagnostic, etc.

«  Entité = sous-systéme d’un systéme plus grand présentant une finalité et des
types d’E/S 1dentifiées
— Mod¢lisable sous la forme d’un agent, d’un « physical agent », d’un holon...
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Autonomie, décision d'une entité: definition

«  Autonomie = capacité pour une entité de décider par elle-méme
*  Architecture = ensemble organisé d’entités présentant une finalité globale

*  Adaptation = capacité d’une entit¢ a faire evoluer ses décisions en fonction de
ses perceptions et des expériences vécues (réelles, simulées,...)

*  Emergence = propri¢té observable d’une architecture, non observable au
niveau d’une entiteé




Objectifs opérationnels IMS?2

»  Prise de décisions au sein des architectures
— Réactivité
— Flexibilité
- Self-*
«  Redéfinition du role et des propriétés des entites
— Autonomie d’action
— Comportement émergent de 1’architecture
— Facultés cognitives
— Facultés d’adaptation

. Redéfinition des architectures




Approches de modeélisation d’une entité

Vue MAS
— Agents individuels

Principe: les fonctionnalités
émergentes du systéeme surpassent
les capabilités de chaque agent
pris individuellement

Autonomie d’actions

Autonomie de perception d’un
domaine

Traitement autonome de
I’information

Communication entre les agents

Vue HMS
— Concept de Holons

Autonomie d’actions

Autonomie de perception d’un
domaine

Traitement autonome de
I’information

Communication entre les holons

Un holon peut étre composé
d’un ou plusieurs holons
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\ Architectures

—

. Vue MAS

— Hiérarchies

— Coalitions, équipes

— Marchés

— [Fedérations (délégués a délégués)
. Vue HMS

— Holarchies

— Architectures dynamiques

Topologie Hiérarchique

(Holonification)
Topologie
Mixte
‘ : 2222 Topologie
Hétérarchique

Réactivité & Flexibilité

Optimalite




Exemples d’architectures

«  Architecture générique: PROSA
— Projet IMS de 1996

*  Produit — Ressource — Ordre — Staff
«  Architecture la plus référencée

Connaissance de I'Exécutio
du Processus

onnaissance
sur le Processus

Connaissance sur
la Production

PROSA




Exemples d’architectures

. Orientées SMA

Détailles de l'ordre
Et parc de ressources

Coordinateur

Connaissance sur la Produit
- capacité de la 7y
i Connaissance
= - [essource syr
=~ Notification de fa Production
T~._| (eétatdeia PR sdr
. 1 ....\;m:n:!fm les Processus
Connaissance sur SO
Agent
Connaissance su WIP —

PExécution du
Processus

HCBA, 2000




Exemples d’architectures
B

. Orientées HMS
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_ Exemples d’architectures
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. Orientées HMS + SoA

P )
Requétes: Registre &
Adressage, Compétences & Navigation Publication
0% i
Holon Disponibilite & Holo
1 . E—
Produit Compétences Ressource |
1 1 1
. Holon
Connaissances de Ord Plans SIL
Processus rare d’Utilisation
1 1 Connaissances
Holon Holon d’Implémentation
] Ordre- Cor’mazssapces— Ordre- [——
q d’Exécution
Produit Ressource

SoHMS, 2015




_ Exemples d’architectures
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«  Architectures dynamiques

Request for solving Global

Global

control problem

decisional entities

Stationary state
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POLLUX, 2017




Probléematiques actuelles de recherche

«  Myopie
— Vision locale / Vision globale
— Meécanismes de prise de decision
«  Garantie de performances
— Architectures dynamiques hybrides
— Benchmarking
«  Gestion du Big Data
— De la donnée a la connaissance
— Impact de la dissémination d’information
«  Genie logiciel
— Veérification de preuves, chaines logicielles
— Déploiement industriel

«  Architectures orientées cloud -

— Cf workshoi SOHOMA I




_ Quelques réalisations existantes

—

Maintenance

- systems »
Projet SURFER o
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Quelques réalisations existantes

+

- Prototypes de produits intelligents, Plateforme d’émulation de systémes
i M an UfaCtU I'I ng LAMIH CNRS, Université de Valenciennes et contrdélés par les produits TRACILOGIS,
du Hainaut-Cambrésis, Centre AIP-PRIMECA CRAN CNRS, Université de Lorraine, Epinal
— Plateformes
, .
expérimentales

Atelier de production robotisée intelligent, Systéme de Production Intelligent,
LS2N CNRS, IUT de Nantes — Université de Nantes CRET-LOG - Polytech’Marseille,
Centre AIP-PRIMECA Aix Marseille Université




Quelques réalisations existantes

«  Logistique: Physical Internet
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