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Objectifs
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Thématiques des groupes de travail
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Thème 5/ partenaires

G ti d it lGestion conduite par les 
modèles de l’adaptabilité p
pour la communication de 

groupes mobiles autonomesgroupes mobiles autonomes

CD (CERT-ONERA) , 
SIERA (IRIT) SMAC (IRIT)SIERA (IRIT) , SMAC (IRIT) , 

OLC (LAAS-CNRS)
4



Types et objectifs de l’adaptation

Adaptation des communications :Adaptation des communications :

• dans les différents niveaux de communications
• Transport (niveau TCP)
• Middleware (ex: services à événements)

• pour prendre en compte les exigences et les priorités
variables des acteurs et des données véhiculées:  

• en fonction des rôles des acteurs, de la situation, ...
• en fonctions des données elles-mêmes (audio, vidéo, …)

• pour prendre en compte les changements dans les 
contraintes liées aux ressources de communication et de 
traitement pour préserver les propriétés de QoS
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traitement pour préserver les propriétés de QoS



Méthodes  de l’adaptation

Ad t ti d dé l i t b é• Adaptation du déploiement  basée sur 
– les protocoles dynamiquement configurables

– les architectures dynamiquement configurables 
(plusieurs niveaux de protocoles)(p p )

• Adaptation du comportement d’un mécanisme 
t l iprotocolaire

– Ex : Modification des paramètres d’un mécanisme

• Adaptation des mécanismes protocolaires
Ex : Changement d’un mécanisme par un autre
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– Ex : Changement d un mécanisme par un autre



Exemple au niveau Transport (ETP)Exemple au niveau Transport (ETP)

Standard congestion control:
TFRCTFRC

(TCP-friendly Rate Control)
Micro-protocole orienté

QoSQoS

• 2 types d’adaptation

Processing 

- Adaptation architecturale

- Adaptation comportementale
Congestion control and partial reliability

(TFRC &  PR)
Module 1

Processing 
Module 2

Module de gestion
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Contexte général des Opérations d’Intervention 
d’Urgenced Urgence

• Réseaux sans fil et ad-hoc
• Equipements/terminaux mobiles
• Applications multimediapp
• Applications multi-utilisateurs

C é ti d• Coopération de groupes 
d’utilisateurs hiérarchisés
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Organisation hiérarchique des OIU

Contrôleur

O,R O,R

R R

R

Coordinateurs

O,R

O,R

O,R

O,R

O,R

O

O
O

R
R

Situation 
Critique

Investigateurs

• Priorités ≠ entre les communications
– soit en fonction des rôles

• Les communications entre les dirigeants sont plus prioritaires

– soit en fonction de l’évolution de la mission

9• La découverte d’une situation critique devient prioritaire



Problématique de l’adaptabilité pour les OIU

• Exigences en QoS multiples et variables
– Multimédia (audio, vidéo, texte…)( )
– Criticité de la mission
– Evolution de la mission

• Contraintes de l’environnement
Ressources machines– Ressources machines 

• énergie, mémoire
Réseaux hétérogènes sans fil– Réseaux hétérogènes sans fil
mobiles, ad-hoc

• bande passante limitée et variable
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• bande passante limitée et variable



Application dans le contexte  ROSACE 
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Catégories des flux de message
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Priorités des messages (1/3)

• Exigences liées aux fonctions des entités 
communicantes : identités, rôles, groupes, 
hiérarchies :
– priorité aux coordinateursp
– favoriser les messages circulant au sein du groupe des 

robots, des acteurs proches de « l’événement ».
– priorité aux messages entre 2 acteurs/rôles/groupes 

donnés

13



Priorités des messages (2/3)

• Exigences liées à la catégorie des flux de 
communication :
– priorité des messages de coordination supérieure à la 

priorité des messages coopération (dans certains groupes)
– priorité des messages d’instruction supérieure à tous les 

autres messages (lors de la phase de déploiement)
– priorité des messages de notification selon le degré 

d’urgence
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Priorités des messages (3/3)

• Exigences mixtes:

• favoriser tout acteur qui envoie des messages de 
notifications

• priorité des messages de notification au sein d’un même 
groupe est supérieure aux autres messages (selon la 
situation)
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Elé t dEléments de 
ModélisationModélisation
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Investigator and coordinator’s functions

I ti t ' f ti (A )• Investigators' functions (Ai)

– Observing (O) the exploration field A1<D P>

(O, R)

– Reporting (R) feedbacks

• Descriptive (D) data (video)
C

A1<D, P>
(S)

A2

– e.g. video of the investigated field

• Produced (P) data (audio)

C
•.
•.
•.

– e.g. audio comments about the situation of the field

• Controller's function (C)
An

( )

– Supervising (S), i.e. deciding actions to be performed

• from D and P feedbacks provided by the investigators
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• from D and P feedbacks provided by the investigators



Communication-related Requirements

1st step: exploration step 2nd step: action stepp p p p p

Step 1 is <D>
<D>A1 A1

A1 Step 1 is 
ended when 

A1
discovers a 

<D>

<P>

<D, P>
<D, P> A2C

<D, P>
A2C

1

critical 
situation <P><D, P>

C

A

C

A

Com. Data Media PriorityCom. Data Media Priority

An An

Com. Data Media PriorityCom. Data Media Priority

A1 - C
D v high
P a medium

A1 - C D v high
P a medium

…

Com. Data Media Priority

A1 - C
D v high
P a medium
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A1 - Aj D v low
Aj - C P a lowAn - C D v high

P a medium



The Cooperation and Communication models 
and their architectural transformations (1/2)

Coop 
D P InvC A

and their architectural transformations (1/2)

p
Model

<D, P>

Inv

Cont
(S)

Inv
(O,R)

C

B

Step 1 : Exploration

Required by a Comm level

Architectural REFINEMENT

<D, P>
Inv

(O,R)
Required by a Comm  level 

changing constraint
(e.g. on machine A)

EP1,1(D)
EP1 2(P)

A

C A hit t l

(Coop Comm)

Comm 
Model EP (P)

EP1,1(D)
A

push

push

EP1,2(P)

C

Comm Architectural 
RECONFIGURATION

Model

push

EP1,2(P)
,

push

CM1(D,high)

pullpull

CM1(D,high)

push

CM2(P,med)

push

B

C

pull CM2(P,med)
EC3 1(D)

pull push

B
C
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EC3,1(D)
EP2,1(D)

EC3,2(P) EP2,2(P)

pushEC3,2(P)

EP2,2(P)

push
EC3,1(D)

EP2,1(D)



The Cooperation and Communication models 
and their architectural transformations (2/2)

Step 2 Required by step1 step 2

and their architectural transformations (2/2)

Coop
Step 1

<D, P>
<D>

Cont

Inv
(O,R)

A

B

<D, P>
Cont
(S)

Inv
(O,R)

C A

B

Coop 
Architectural 

Coop

<P>

Cont
(S) Inv

(R)C<D, P>
Inv

(O,R)
B reconfiguration

Architectural refinement Required by the Comm 
reconfiguration change

Comm EP1,1(D)

push EP1,2(P)push

EP1,2(D)

(Coop Comm)

EP (P)
EP1,1(D) Comm 

reconfiguration change

A
A

push

pull

CM1(D,high)
push

1,2( )p

push

CM2 (D,low)

push

EP1,2(P)
,

push

CM1(D,high)

Architectural 
reconfiguration

B

EC3,1(D)
EC3,2(P)

pull
CM2(P,med)

CM4 (P,low)
pull

pull CM2(P,med)
EC3 1(D)

pull push C

B
C

20EP2,2(P)

push
p

EC3,3(P)
EC2,1(D)

EC3,2(P)

EP2,2(P)

push
EC3,1(D)

EP2,1(D)
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