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Motivations et objectifs

= Masse grandissante de connaissances
= Nombre haussant de décideurs
= Contraintes geographiques et tempore

Objectif: automatiser le processus de résolution des cop#its favoriser une
décision de groupe



Introduction

Problématique '

~

= Comment permettre a un ensemble de décideurs de:

= construire un argument ou un contre argument ?

= évaluer un argument ou un contre argument ?
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Travaux antérieurs pour la décision de groupe

-Mobilisation des  -Décision de groupe  -Méthodenon
Saad etal., décideurs humains qui satisfait chaque automatisée susceptible aux

2009 et d’'un homme décideur contraintes géographiques et
d’études -Approche constructive temporelles
-Approche -Simplicité d’utilisation -Solution basée sur dealculs

Saad et automatisée bast -Modele d’agrégatiol  objectifs

Chakhar,  syr la régle de non compensatoire -Algorithme centralisé dont les

2010 majorité paramétres sont non révisables
-Approche -Systeme compléetement-Modele d’agrégation

Brigui- automatisée basée distribué compensatoire

Chtiouiet  syr un systéme -Autonomie des agents -Solution objective mais pas

Saad, 2010y ti-agent décideurs adaptée a une décision du
-Recours a un groupe

agent médiateur
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Preliminaires: argumentation

" Types d’argument@®elabbeés, 2007; Kraus et al., 1998; Amgoud et Pr2@es)
explicatif, de demande, de menace, de récompdasicision

" Structures d’argumenterheij, 1996; Amgoud et Prade 2004; Chesnever gjuiaa, 2005)
séguence de déduction, triplet, paire

" Relations entre argumerik3aus et al., 1993; Bondarenkoet al., 1997; Polld&k4)
support, conflit réfutant, conflit d’hypothese, ddrattaquant
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Preliminaires: argumentation

" Types d'argument@elabbes, 2007; Kraus et al., 1998; Amgoud et Rr20@6)
explicatif, de demande, de menace, de recompdagicision

" Structures d’argumentgerheij, 1996; Amgoud et Prade 2004; Chesnever efuiima, 2005)
séquence de déduction, tripleaire

" Relations entre argumenkSaus et al., 1993; Bondarenkoet al., 1997; Polld&k4)
supportconflit refutant, conflit d’hypothese, conflit attaquant

<{f(x,g)=viA..AT(X,9)=V,; Sif(x,g)=Vv,A... Af(X, g)=Vv,alorsx UCL}, xtCl,>
S

Cl,: classe des connaissances cruciales, x: actigncritére,
f : fonction d’évaluation de l'action x sur le criéeg
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Préliminaires: DRSA
(Greco et al., 2001)

" Force: ensemble des actions qui supportent la regle paoraau
nombre des actions qui ont été classees d’'une reate¢taine a une classe
donnée

" Qualité d’approximation: le nombre des actions classées avec certitude
dans une classe donnée par rapport au nombrealasactions

" Borne: ensemble des actions qui ont été classées d’'uneman
incertaine dans une classe donnée

" Noyau: intersection des ensembles de criteres pertinentsges
approximations des attributions faites par un dgaid
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Stratégie de construction d’'un argument |

Début

Sélectionner 'ensemble des regles supportantatsidication
défendue

\

Sélectionnefd, I'ensemble des régles de force maximale

Oui ] = 1

Non
Sélectionnef®’, I'ensemble des regles dont la prémisse
contient le nombre maximal de critéres du ne

\4
Construire 'argument sur lg_ Oui "o
N < P’ =1
base de la reqlg retenue
l Non
Fin Sélectionned”, I'ensemble des regles dont la prémisse
contient le nombre maximal de criteres
Oui "
|®"| =1
Non

Sélectionner une régle aléatoirement

v

Fin
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Evaluation d’'un argument et d’'un contre argument

Début
*

Calculer la qualité d’approximation initiale (OAQ)
v

Calculer la nouvelle gqualité d’approximation (NAQ)

Oui

NAO=0AO

l

. . ¥ Non
l— Envoi reject Envoi accept
i I_QII.I; i l— Envoi reject
‘ _ Non (NAQ=0AQ) Fin
Envoiaccept
Déterminer la borne de la classe de
décision Cl; du décideur Dm,

Envoi justify Non

¢— Envoi reject

— Fin
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Notre approche argumentative permet:

» d’automatiser le processus de resolution de cerdhtre les decideurs de
un contexte de classification collaborative deshemssances cruciales ;

= d’améeliorer la qualité des affectations des déatslet; aussi, la solution
objective qui sera adaptée en cas d’échec

Nos perspectives sont de développer un module éngpitaire Java qui :
» s’integre dans la plateforme Agent-KC;

» permet de caractériser differents profils d’agentd’apprécier leur impa
sur le succes d’'une approche argumentative.
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Interface: Regles de décision individuelles

s — e

Decision Maker:  |lle Sarra BOUZAYANE |

Rule ID Condition Decision Strength
Rule 1 gh==3 At most Cl2. 0.52 %
Rule 2 gl1>=5 and g4 >=3 At most Cl2 0.08 %
Rule 3 gi1>=5 and g2>=12 Atmost CI2 0.48 %
Rule 4 gd4>=3 and gl4>=5 At most CI2 0.36%
Rule 5 g9>=5 and g7>=2 and g2>=2 Atmost CI2 0.92%

Ciose

T =LA

- T = T T E - s o T E = T e e = =
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lllustration de I'approche multi-agent argumentative
-- Construction d’'un argument--

!
Agent initiateur a, —_
Agent récepteur:.a Res {r® 10{1.. 173}
24 connaissances:{K.,K,} CORE 91 & G Gos
15 criteres : {g,..,0;5} J14 Gi5

Cl,: classe de connaissances non cruciales
v : : [Bne (Cll%s | Kig, Ky

Cl,: classe de connaissances cruciales -

Connaissance objet du conflit ; K T 0.2

r%: regle i de I'agent, a (a, Ky, Cl)
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Agent initiateur a, —_
Agent récepteur:.a Res {r® 10{1.. 173}
24 connaissances:{K.,K,} CORE 91 & G Gos
15 criteres : {g,..,0;5} G4 G15

Cl,: classe de connaissances non cruciales
v : : [Bne (Cll%s | Kig, Ky

Cl,: classe de connaissances cruciales -

Connaissance objet du conflit ; K T 0.2

r%: regle i de 'agent, a (a,, Ky, CL)

Les régles dont la prémisse contient un nombre maximal de
criteres du noyau :

& sif(X,0)21A f(X, g5 22AF(X g4 =23 f(X, g5 = 3alorsxdCl,

D' ={r 2, 1%} ) CONstruired “: 'ensembles des regles dont la
prémisse contient le nombre maximal de critéres
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lllustration de I'approche multi-agent argumentative
-- Construction d’'un argument--
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Agent initiateur a, —_
Agent récepteur:.a R* (ri# 1AL 173
24 connaissances:{K.,K,} CORE 91 & G Gos
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lllustration de I'approche multi-agent argumentative
-- Construction d’'un argument--

A
Agent initiateur a, —_
Agent récepteur:.a Res {r® 10{1.. 173}
24 connaissances:{K.,K,} CORE 91 & G Gos
15 criteres : {g,..,0;5} G4 G15

Cl,: classe de connaissances non cruciales

. . Bng (Cl)]% | K,q K
Cl,: classe de connaissances cruciales [Bne (L] 190 ™20

Connaissance objet du conflit ; K T% 0.2

r%: regle i de 'agent, o (@, Ky, Cl,)
Les régles dont la prémisse contient un nombre maximal de
criteres:

& sif(X,0)21A f(X, g5 22AF(X g4 =23 f(X, g5 = 3alorsxdCl,

D = {r 2, r,®} = & S€lectionne une regle parmi celles®lé et construit
son premier argument



lllustration de I'approche multi-agent argumentative
-- Construction d’'un argument--

a
Agent initiateur a, — - _Di -
Agent récepteur:.a {ri® 1I0HL. 178
24 connaissances:{K.,K,} CORE 91 % G %o
15 criteres : {g,..,Q} Q14 G5
Cl;: classe de connaissances non cruciales

as
Cl,: classe de connaissances cruciales [BnF_(CIt)] Kig Koo
Connaissance objet du conflit ; K T % 0.2
r;%: regle i de l'agent, o (3, K.y, Ch)

a .
Argi: < {f (Kyp, 01)=2 A F(Kyy, 09=2 A T (Kyy, 01)=3 AT (Kyy, 019=4; S (X, 01921
f (X, 922 AT (X, g1y 23 A (X, g;5)= 3alorsxUCl,}, K,,OCI>.




Théorie de I'argumentation

* Approche du raisonnement revisable, que I'on pdugualifier de locale.

» Elle est basée sur la justification d'une conchugilausible par des
arguments en faveur de cette conclusion.

« (C’est un modele prometteur pour raisonner avecdesaissances
incertaines ou incohérentes. Ce modele est baseé su

— La construction d'arguments et de contre arguments,
— La comparaison de ces différents arguments; et
— La sélection d'arguments jugés acceptables.



Aide a la décision multicritere

L’objectif de I'Aide MultiCritere a la Décision (AMOD) est d’aider
un décideur a sélectionner une alternative parusi@lirs sur la base
de criteres de décision.

Dans I'approche dite constructive, une procédueractive es
alors utilisée pour aider le decideur a forgercegw/ictions quant a
la fagcon de choisir la meilleure alternative.

Une telle procédure repose sur un modele des prafés.



Systeme multi-agents
(Jacques Ferber
 Un SMA est défini comme:

— Un ensemble C d'entités plongées dans un environndim@nhest
caracterisgpar I'ensemble des états de I'environnement S)

— Un ensemble A d'agents ave&AC

— Un systeme d'action (opérations) permettant a destagl'agir dans E
(uneopératior est une fonction de-> S

— Un systeme de communication entre Agents (envoi essages,
diffusion de sighaukx,...

— Une organisation O structurant I'ensemble des agerdéfinissant les
fonctions remplies par les agents (notion de rokventuellement de
groupes)

— Eventuellement: une relation a des utilisateursilagissent dans ce
SMA via des agents interfacesdJA



Agent artificiel
(Wooldridge, 2001

o C’est outil informatique qui évolue dans un envirtement et qui est
capable d’interagir avec le méme afin d’atteinéiedbjectifs préfixeés. Il
est decrit comme une entité faisant preuve de :

— Reéactivité: les agents percoivent leur environnement et répondent, en temixéel,
changements qui pourraient les affecter,

— Proactivité: les agents sont capables de faire preuve d’initiative etmhetteacte des
stratégies pour atteindre leurs objectifs,

— Comportement socialles agents sont capables d’interagir avec les autres agents
(artificiels ou humains) dans le but coopeératif ou bien compeétitif.

— Autonomie: I'agent est capable d’'opérer et de percevoir des changements d’'une
maniere autonome sans intervention directe des autres agents (houmaiticiels).
lls sont menés d’'un type de contrble leur actions et états internes



