MEMO 03

Fonctionnement et vérification de la localisation spatiale des
agents dans le cadre d'un espace de type raster.

Date :02 au 23,02.11

Contenu vérification du fonctionnement et de la cohérethgesystéme de gestion de
I'espace.

Classes concernées :

A | _sim_Constant / C_Raster_Manager / C_Style2d itert&A NDS

Variables concernées :

A CELL_WIDTH_UMETER m.px' Un pixel d'un raster = une cellule d'une matrice

A UCS_WIDTH_UMETER m.cs Facteur de conversion unité de continuous space =>
metres.

A SPACE_CELL_SIZE_UCS
A CELL_SIZE = 15 ; variable utilisé par Repast pdaifichage

Validation - données de comparaison

» Paramétrage:

Utilisation de grilleTest.1la.txt et 1b2.txt et dwaster issu de google earth Memo03-
GoogleEarthl.JLF.gif

1892m <-> 253 pixels (mesuré via CorelPaint suoh&le de GoogleEarth) -> 7.478
m.px~-1

Surface de 50x50 et 1002 x 601 pixels

Vision des agents variable (5-10);

I [ I [

* Résultat attendu:
1. Déplacement réaliste des agents mobiles
2. Déplacement équivalent dans un raster donné stiiange la résolution du raster
* Résultat observé en prenant plusieurs types de supports et erifianatoen accord les
facteurs d’échelle et de conversion espace-méagsgents rongeurs se déplacent
conformément aux attendus.
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Compte rendu :

La gestion de I'espace est effectuée par le rastaager qui effectue l'interaction avec les agents
mobiles (voir Figure 1).

Les agents se déplacent
sUr le cortinuous space
{unité en m) mais peuvent
observer a Om et ainsi
savoir sur guel field agent il
5e trouve.

Agents Mabiles

Interagissent directement avec continuous space
pour leurs coordonnées et field agent pour =& localiser.
He risonne qu'en métre.

Les fields agent tiennent
une liste de 'ensemble des
agentMobiles qui entrent ou
sortent de |eur domaine.

C'estle mster Manager
par la méthode moveO bject
qui tient a jour la liste
(Axe de coordonnée propre et continu) i ﬂﬂg'TigﬁnérﬁtrE“' e

Posséde un facteur de conversion couche Matrice
avec les agents et la grille et
ContinuousSpace //

Continuous space 9

Pour chaque case
de la grille un field
agent est créé.
Unité PixeliCellule

Field agent

(Coordonneée suivant 2 grille)

/T v’ ' o

La lecture du raster permetla
synthése dune grille ol

un px =une case (matrice)

Et une constante de transformation
px » métre. pivel width Umeter

Figure 1 : représentation de I'espace dans le me@imMasto

- Les agents dans l'univers simulé raisonnent emaset
- Le terrain fait I'objet d’une grille discrete d'adig de type C_FieldAgent.

- Une grille de dimensions identiques contient ldewa d’affinité des field agents (affinité
du terrain du point de vue des agents rongeurs)f&NQdouble emploi possible
(nécessaire ?) avec le champ affinité des fieldntage

Probléme rencontrél ‘espace qui est représenté en cellule | pixelparmatrice | image.Java
transmets les adresses de facon intuitive et reovdleurs par conséquent quand un objet est
transmis d'une méthode a une autre celui qui lefraah dernier agit sur celui qui instancie I'dbje
Au cours d'umew Objecbn rompt cette chaine, ce qui nous a posé un poucile déplacement
des A_NDS par le raster Manager.

Refonte du systeme d'unité a I'occasion du trauaill’Espace
La convention retenue pour décrire les variabsaesuivante :

- Nom de la variable : a part le premier mot quiegstinuscules, les termes du nom de la
variable sont collés avec premiére lettre en majescsauf le premier mot.

- Les variables statiques sont en majuscules avenderscore entre les termes du nom de
variable.

- Les variables sont exprimées avec leur unité ixxuff_U » avec le nom explicite de l'unité
collé au « U ».
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