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Appliquer les méthodes et notions enseignées 
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Ŝǘ ƭΩŀǳǘƻƴƻƳƛŜΦ 
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Fourmis Fourrageuses

Robots Pompiers

PAC-MAN

PROJETS VALIDATION AFFECTATION

Fourmis 
Fourrageuses GROUPE E

Dwh¦t9 Χ

Dwh¦t9 Χ

Dwh¦t9 Χ
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GROUPE A

GROUPE B

GROUPE C

GROUPE D

GROUPE E

GROUPE F

Distanciel
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FOURMILAND
LES REGLES
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-AO BKQNIEO OA @îLH=?AJP =Hî=PKENAIAJP ƥ
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ƥFQOMQƬÛ ?A MQƬAHHA PNKQRA @A H= JKQNNEPQNAƥ

-AO BKQNIEO OA @îLH=?A =Hî=PKENAIAJP ƥ
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ƥLQEO AJ N=IíJA

-AO BKQNIEO OA @îLH=?A =Hî=PKENAIAJP ƥ

une partie à la BKQNIEHEíNAƥ
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-AO BKQNIEO OA @îLH=?A =Hî=PKENAIAJP ƥ

ƥPKQP AJ @îLKO=JP @AO LDîNKIKJAOƥ
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Si une fourmi trouve 
QJA LDîNKIKJAƥ

ƥAHHA OQERN= O= LEOPA 
FQOMQƬÛ H= JKQNNEPQNAƥ
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Le but : ramener toutes les nourritures dans la fourmilière
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FOURMILAND
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Soutenance de

6J LNKFAP @Ƭ"HATEO (*#&35 AP $î@NE? CHANFREAU

Du 11/01/2021 au 15/01/2021 

FOURMILAND

PRESENTATION DE LA SIMULATION

ZOOM SUR UNE PARTIE 
DU PROGRAMME

BILAN DU PROJET

CONCLUSION
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PRESENTATION DE 
LA SIMULATION

-Ƭ&$3"/

4Ƭ*/*5*"-*4&3

Å Initialise et construit le cadre et 
la zone de simulation

4Ƭ"''*$)&3

ÅAffiche le plateau de la zone de 
simulation 

-Ƭ&$3"/ %0*5 10670*3

REPRESENTATION PROGRAMME

REPRESENTATION GRAPHIQUE

initialiserEcran

afficherEcran
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Å1KOEPEKJJA H= BKQNIEHEíNA OQN HƬî?N=J

4Ƭ"''*$)&3

Å"BBE?DA H= BKQNIEHEíNA OQN HƬî?N=J

LA FOURMILIERE DOIT 
POUVOIR

REPRESENTATION GRAPHIQUE

4Ƭ*/*5*"-*4&3

REPRESENTATION PROGRAMME

0

dessinFourmiliere

dessinFourmiliere

LA FOURMILIEREPRESENTATION DE 
LA SIMULATION

LES PARAMETRABLES
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LA NOURRITURE

ÅPositionne la nourriture OQN HƬî?N=J

4Ƭ"''*$)&3

Å"BBE?DA H= JKQNNEPQNA OQN HƬî?N=J

LA NOURRITURE DOIT 
POUVOIR

4Ƭ*/*5*"-*4&3

REPRESENTATION GRAPHIQUE

SE METTRE A JOUR

ÅRéduit le stock de la nourriture

LA NOURRITURE PEUT 
AUSSI

4Ƭ"''*$)&3

ÅEn fonction du 
stock restant 
la nourriture 13 2

REPRESENTATION PROGRAMME

0

collecteNourriture

initialiserMatrice

dessinNourriture

dessinNourriture

PRESENTATION DE 
LA SIMULATION

LES PARAMETRABLES
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LES INSTRUCTIONS

ZONE DE 
SIMULATION EN 
TEMPS REEL

LES PARAMETRES ET 
LES DONNES

$3&"5*0/ %Ƭ6/ .&/6 1"3".&53"#-& &5 "650-ADPTATIF
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Le paramètre : Position de la nourriture

-ƬEJPANR=HHA @A Oî?QNEPî [1-18]

Valeur interne : 1 OUI

Valeur interne : 25 NON

1

Nombre nourriture : 4

[Q] -> lancer la simulation
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4& %&1-"$&3 Ƶ 4Ƭ"''*$)&3

ÅSe déplace aléatoirement 
sur la carte

ÅSe déplace en suivant 
les phéromones

ÅSe déplace en retournant 
à la fourmilière 

LES FOURMIS DOIVENT 
POUVOIR

REPRESENTATION PROGRAMME

ÅPositionne les fourmis à la fourmilière 
AP HAQN =BBA?PA HƬîP=P @A @îL=NP

4Ƭ*/*5*"-*4&3initialiserMatrice

deplacementAlea

deplacementPhSuivante

initialiserMatrice

VERIFIER SI ELLE NE SONT PAS SUR

ÅUne nourriture
ÅUne phéromone

LES FOURMISPRESENTATION DE LA SIMULATION LA SIMULATION

4Ƭ"''*$)&3

Å"BBE?DA HAO LDîNKIKJAO OQN HƬî?N=J

LES PHEROMONES 
DOIVENT POUVOIR

SE METTRE A JOUR

ÅRéduit le temps des 
phéromones (durée limité)

dessinPheromone

majTempsPh

0

¤

¤¤

REPRESENTATION GRAPHIQUE
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1063 3&"-*4&3 4&4 '0/$5*0/4 6/& '063.* 1&65 "70*3 1-64*&634 &5"54ƥ

Initialisation

initialiserMatrice

ETAT 1

RECHERCHE 
NOURRITURE

Déplacement 
aléatoire

deplacementAlea

ETAT 2

TROUVE 
PHEROMONE

Déplacement en 
suivant les 

phéromones

deplacementPh 
Suivante

ETAT 3

COLLECTE 
NOURRITURE

ETAT 4

RETOUR 
FOURMILIERE

Déplacement de 
retour à la 
fourmilière

retourFourmiliere

ETAT 5

DEPÔT 
NOURRITURE 
FOURMILIERE

."*4 *- : " "644* %&4 1"4&3&--&4ƥ

Légende

SOUS-PROGRAMMEDESCRISPTIONETAT

Les états
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1063 3&"-*4&3 4&4 '0/$5*0/4 6/& '063.* 1&65 "70*3 1-64*&634 &5"54ƥ

."*4 *- : " "644* %&4 1"4&3&--&4ƥ

ETAT 1

RECHERCHE 
NOURRITURE

ETAT 2

TROUVE 
PHEROMONE

ETAT 3

COLLECTE 
NOURRITURE

ETAT 4

RETOUR 
FOURMILIERE

ETAT 5

DEPOT 
NOURRITURE 
FOURMILIERE

COND COND COND

COND

COND

COND
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Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante

Initialisation

initialiserMatrice

ETAT 1

RECHERCHE 
NOURRITURE

Déplacement 
aléatoire

deplacementAlea

ETAT 2

TROUVE 
PHEROMONE

Déplacement en 
suivant les 

phéromones

deplacementPh 
Suivante

ETAT 3

COLLECTE 
NOURRITURE

ETAT 4

RETOUR 
FOURMILIERE

Déplacement de 
retour à la 
fourmilière

retourFourmiliere

ETAT 5

DEPÔT 
NOURRITURE 
FOURMILIERE
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PROCEDUREdeplacementPhSuivante ( matriceEcran:ecran, Entier:coorFMX, Entier:coorFMY, 

matriceTemps:tempsPh)

Déplacer la fourmi 
par changement de 
caractère 

Calculer la prochaine 
position de la fourmi

Trouver la direction dans 
laquelle est la nourriture

Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante

Vue externe
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Entier h,b,g,d

Entier nb

Entier idx

matriceDirectionPheromone liste

Simplification de codage

Nombre de phéromones autour de la fourmi

Un index

4PK?G=CA @Q PAILO AP @AO ƫ?K@AO =?PEKJƬ @A ?D=?QJA @AO @ENA?PEKJO

Déclarations internes

Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante
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nb < - 0

h < - tempsPh [coorFMY - 1][ coorFMX ]

b < - tempsPh [coorFMY+1][ coorFMX ]

g < - tempsPh [ coorFMY ][coorFMX - 1]

d < - tempsPh [ coorFMY ][coorFMX+1]

ecran [ coorFMY ][ coorFMX] < - CARAC_BL

Sécurité

Simplification du codage

Remplace le caractère de la fourmi par un blanc

Initialisation des variables

Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante
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Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante

%íO MQƬQJA LDîNKIKJA 
est trouvée -> nb++

Recherche des phéromones autour de la fourmi

SI (h>0) ALORS

liste[nb][0] < - h

liste[nb][1] < - 0

nb < - nb+1

FINSI

SI (b>0) ALORS

liste[nb][0] < - b

liste[nb][1] < - 1

nb < - nb+1

FINSI   

SI (g>0) ALORS

liste[nb][0] < - g

liste[nb][1] < - 2

nb < - nb+1

FINSI

SI (d>0) ALORS   

liste[nb][0] < - d

liste[nb][1] < - 3

nb < - nb+1

FINSI

Sauvegarde le temps et 
HA ƫ?K@A =?PEKJƬ

Sauvegarde le temps et 
HA ƫ?K@A =?PEKJƬ

Sauvegarde le temps et 
HA ƫ?K@A =?PEKJƬ

Sauvegarde le temps et 
HA ƫ?K@A =?PEKJƬ
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Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante

Mise au point : étude sur la direction de la nourriture

0

¤

¤

¤ Ø Ø Ø Ø Ø

Ø

Ø

Ø

Ø

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 5 6 7 8 9 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 4 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 3 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 2 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Version utilisateur Version tableau 
tempsPh (graphique)

Version tableau 
tempsPh (réel)
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Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante

Mise au point : étude sur la direction de la nourriture

0

¤

¤

¤

Version utilisateur
Version tableau liste  
(graphique)

Version tableau 
liste (réel)

4

0 0

2

Ø

Ø

Il faut donc aller vers le nombre le plus petit
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Gestion des conflits en cas de multiples phéromones

SI (nb>1) ALORS

POURidx =0 QUAND idx <nb AVEC idx =idx+1

SI (liste[0][0] > liste[ idx ][0]) ALORS

liste[0][0] < - liste[ idx ][0]

liste[0][1] < - liste[ idx ][1]

FINSI

FINPOUR

FINSI

Si le temps est inférieur

3AILH=?A HA PAILO AP HA ƫ?K@A =?PEKJƬ

" H= OKNPEAơ HEOPAǀőǁǀƥǁ AOP H= LDîNKIKJA =RA? HA PAILO HA LHQO LAPEP  

Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante
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-A ƫ?K@A =?PEKJƬ @A H= LDîNKIKJA =RA? HA LHQO LAPEP PAILO NAOP=JP

Déplacement vers la droite

SUIVANT (liste[0][1])

SI (liste[0][1]=0) ALORS

coorFMY =coorFMY - 1

FINSI

SI (liste[0][1]=1) ALORS

coorFMY =coorFMY+1

FINSI

SI (liste[0][1]=2)ALORS

coorFMX =coorFMX - 1

FINSI

SI (liste[0][1]=3)ALORS

coorFMX =coorFMX+1

FINSI

ecran [ coorFMY ][ coorFMX ]=CARAC_FM

FINSUIVANT

FINPROCEDURE

Application du déplacement de la fourmi

Déplacement vers la gauche

Déplacement vers le bas

Déplacement vers le haut

Zoom sur la partie technique deplacementPhSuivante

Affiche la fourmi
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Bilan de chaque étudiantProduit informatique réalisé

-= ?Nî=PEKJ @ƬQJ î?N=J 
@Ƭ=??QAEHƵLNEJ?EL=H =RA? @AO 
couleurs

-= ?Nî=PEKJ @ƬQJA VKJA @A 
simulation esthétique avec 
des couleurs

-= ?Nî=PEKJ @ƬQJ IAJQ 
paramétrable ergonomique

Le changement graphique 
des stocks de nourriture en 
simulation

-Ƭ=BBE?D=CA @AO O?KNAO AJ 
temps réel
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