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Dessin qui s'auto-compléte
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@ Régle de ré-écriture

o {b,r} — {v}

orientation

Direction imposée par la couleur

@ (plus simple)
@ origine du modéle
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Automate cellulaire
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Automates cellulaire : utilisation
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AC : Conception avec des signaux
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AC : Analyse en terme de signaux

“ 0 74

Site _ Site
(a) Space-time diagram. (b) Filtered space-time diagram.
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© Définition
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Vocabulaire et exemple :

trouver le milieu

Meta-signaux (vitesse)

M- (0)

Régles de collision
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o M ‘ M
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Vocabulaire et exemple : trouver le milieu
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Autre exemple

HR+
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{us,pa y — {12}
r {Ha k2t = {p2,pa}
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Dynamique complexe
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Dynamique complexe
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Dynamique complexe
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Dynamique complexe
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© Calculer
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Additionner

MSBO 0 1 0 LSB
1*

ot

=
—lo o
ok =

or

MSB1* 1 0 1 LSB ISB T 0§ T VMSB

15/31



Calculer (au sens de Turing)

Machine de Turing
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Calculer (au sens de Turing)

%\ : Machines rationnelle
f :

g\b | @ vitesses € Q
}f\ o g @ positions initiales € Q
‘ @ = coordonnée des collisions € Q

o implantable exactement

nombre fini de collisions

apparition d'un méta-signal

utilisation d'une régle
disparition des signaux

participation d'un signal a une collision
extension sur le coté...
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@ Fractales
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Exemples
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Cantor de toute dimension de Hausdorff |
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Fractale a 3 vitesses [

Cas rationnel : prisonnier d’'un maillage
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@ Devient périodique
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Fractale irrationnelle Construction
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© Plus loin
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Calcul fractal

Résoudre QSAT

Machine générique
[Duchier et al., 2012]

3X1 VX2VX3
X1 ﬁ\(‘ﬂXQ V/xg)
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Calculer avec des nombres réels exacts

Addition (valeur ~ distance)

base val .. base val
S~ 7
fing Y~ <
hat. - - [ 727
é§» —-- ’
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. 4#~ T bast
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e T 15 7 -8
- base val val base
Caractérisation hors accumulation : lin-BSS
@ addition, soustraction
@ multiplication par une constante
@ test de signe, branchement. ..
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@ Conclusion
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Résultats

@ modeéles simple

@ beaucoup de propriétés

Perspectives

@ autre apparitions?

o discrétisation automatique (thése Tom Besson)

Autres modéles dynamiques euclidiens

e EJC IM 2015
[Becker and Durand-Lose, 2015]
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Regle et compas |

@ calcul du milieu de A et B

B WD =

© 00 N O O

: c1+ Cercle ( centre A, rayon d(A,B) )
: co¢— Cercle ( centre B, rayon d(A,B) )
: p1¢ Intersection ( c1, ¢ )

: pa¢— Intersection ( c1, cp ) différente py
: dy< Droite ( p1, p2 )

: dp<— Droite ( A, B)

: ps¢ Intersection ( dq, dy )

: Ecrire p3

: Fini

[

di
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(a) Espace coloré (b) Contraintes locales
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Dérivée constante par région
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