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Simulation av kollektiva beteenden av grupper av autonoma individer

Bakgrund: Beteendet och interaktionen mellan
autonoma individer spelar en viktig roll i manga
naturliga fenomen och artificiella system. Exempel
som hur djur organiserar sig i flockar, svarmar eller
kolonier, och forskning pagar i att forsta sig pa hur
dessa beteenden uppstar, koordineras och paverkas
av omgivningen. Med hjalp av simulationer av
autonoma individer kan man aterskapa de
forutsattningarna som finns for att dessa kollektiva
beteenden skall uppsta och medfér att vi kan
studera individens effekt pa gruppen samt vad
omgivningen spelar for roll.

Problembeskrivning: Malet med projektet gar ut pa
att studera kollektiva beteenden och
rorelsemonster hos grupper av autonoma individer i komplexa miljder. Det ar extra intressant hur
system av enkla agenter (agenter som foljer enkla regler, ar begréansade i hur val de kan kdnna av sin
omgivning och andra agenter i ndrheten samt utan vetskap av nagon 6vergripande plan) kan leda till
komplexa beteenden.

Arbetssatt: Projektet gar ut pa att skapa en simulationsplattform av grupper av autonoma agenter
som kan interagera med varandra och omgivningen for att kunna studera kollektiva beteenden och
dynamik.

Gruppstorlek: 6 studenter
Malgrupp: F, GU-fysik, TM, E, Z, D, IT eller liknande
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