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[36sumo

Le systeme M.A R.S. a pour but de supporter le

processus de Programmation Architecturale. Pour cela it

propose une Mod2lisation qui permet de prendre en

compte toutes les informations que I'architecte manipule

lors de ce processus (texte, graphique, images, etc_).

L'organisation propose permet de bestir un module

concret comme specialisation d'un module abstrait

generique. Ce mode exploite 6galement la reference

spatiale comme support tres utile a Ia manipulation, la

designation et la recherche des informations utilisees et

instanciees dans le projet.

Le systeme M.A.R.S fournit un support formel qui

gere la coherence du projet, assure la reutilisation de

I'existant grace a la Base de Donnees et permet de

prendre en compte ('expertise en programmation a ('aide

d'un Systame Expert approprie.

Abstract

The objectif of the system is to support the

Architectural Programming Process. Thus it proposes a

Modelling which can take into account all the information

handled by the architect during this process (text,

graphic.. images. etc_l. In the proposed organization the

building of a concret model as a specialization of an

abstract generic model is undertaken . This model also

uses Spatial Reference which is very useful during

manipulation to point out and to seek all information used

and instanciated in the project.

The M.A.R.S. system provides a formal framework
which is able to manage coherency in the project, to
assure the re-use of existing information with a Data
Base and can take into account the expertise in
programming by an appropriate Expert System.
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I, INTRODUCTION

Dans notre travail nous essayons d'exploitation le
potentiel de I'outil informatique dans la Programmation

Architecturale.

Cette dL:5marche conduit a mod6liser le processus
qui permet a I'Architecte de transformer les attentes

du Maitre d'Ouvrage en Programme d'Architecture.

Le terme Programme Archltectural int6gre icl
touter les expressions quelles que soient leurs
formes et leurs statuts, traduisant les attentes du
t\3laitre d'Duvrage; it comprend en particulier:

- la notion de contraintes
- la notion d'image
- les premi6res Transcriptions Spatiales faites

par le Maitre d'Ouvrage (exprlmees en metres

carres. nombre d'etages, type de mat6riaux,

espaces fonctionnels, critL!)res de proximitL6,

d'acces, de confort . . .l

II. MOOELIS/ ,TION

A l'oriqine du processus, chaque information
prend la forme dENTITE d'INPORMATION plus ou
moins abstraite ou spatialisee . L'Organisation est le
processus d'ordonnancement et de tranformation
des Entit6s recens6es.

Le terme Organisation dolt etre compris ici

comme le processus methodologique qui amene

1'Architecte a rendre homogene et a transposer sur

le Plan Spatial, les informations qui lui sont transmises

et celles qui rthsultent de sa propre analyse.

Ce processus mis en situation informatis6e peut
etre L6nonce en cinq Mapes permettant d'aboutir au
r..-- c;yramme Architectural:

- 6tablissement du Mod6le Concret
- enonce du " Projet'

a
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- premiere analyse avec une valuation des
proprietes et des relations
- premieres propositions spatiales
- elaboration et redaction de I'esquisse deftriftlve

Les outils informatiques proposes et qui
constituent le systeme M.A.R.S. (Modelisation
Architecturale e Reference Spatiale) s'inserent dans
ce cadre en assurant les trots types d'operations
principaux:

- identifier, recenser , traduire conceptuellement
les attentes du Maitre d'Ouvrage sous forme
d' ENTITES CONCEPTUELLES caracterisees.

- de traduire sous forme dENTITES
OPERATIONNELLES les Entites Conceptuelles
auxquelles on rattache des ATTRIBUTS divers
dont certains dimensionnels.

- de traduire sous forme dENTITES
SPATIALISEES des Entites Operationnelles ayant
requ des Attributs de localisation (spacialisation).

III, BASE DE DONNEES REFERENCE
SPATIALE

Les Systemes de Base de Donnees 6 Reference
Spatiale visent 6 reduire le nombre de relations
explicites qui surchargent cette base de donnees, en
permettant de generer rapidement tors de
('interrogation les relations explicites interessants les
utilisateurs.

Le Systeme de Base de Donnees a Reference

Spatiale a donc comme objectif doffrir un mode

d'integration des donnees par des methodes de

traitement performantes sur les donnees de Type

Spatial

La possibilite de rendre eplicite , lors de
('interrogation toute relation Implicite de type spatial.
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exige en contrepartie un important investissement de
miss en route.En effet, les donnees doivent etre
reliees a des Entites Spatiales dont les references
spatiales doivent titre uniformes et uniques, car ces
references servent de protocole de communication,

La definition du format do ' Ia Reference Spatiale

d'une Entice Spatiale du systeme. est directement

dependants des Fonctions de Traitement Oeometriaue

et To{0oloQioue necessaires a ('integration des donnees

par generation des liens explicites. Ces. fonctions

seront donc identifiees (par exemple distance,

proximite, contiguite,recoupement. superposition . . .)

prealablement a ('adoption d'un Format Type pour les

References Spatiales.

IV. TYPES D'ENTITES

Au niveau d'un Programme Architectural.
certains elements donnes representent des le depart
pour le Maitre _ d'Ouvrage ou le Concepteur des
espaces deja definis et parfois memo deja localises
(operation de renovation par exemple ). Dans ce cas. on
cree dans le Systeme NIAFi.S. une ou plusieurs
Entites Sratialis6e5 correspondant a la realite.

Par ailleurs, une "idee" d'espace peut etre definie
de fapon suffisamment precise pour que I'architecte
puisse creer directement dans le Systeme M.A.R.S.
une Entite Operationnelle lui correspondent (un atelier

de 100M8 par exemple).

Enfin toutes les 'idees' plus ou moins abstraites
donnent lieu a la creation dEntites Conceotuelles. Une
telle Entite Conceptu^Ile peut titre cree en vue dune
spatialisation eventuelle du concept. Elie peut
egalement caracteriser une "idee" se degageant dune
construction existante representee par une Entice
Spatialisee.

LE PRINCIPE QUI PERMET DE RELIER UNE
INFORMATION A UN ESPACE EST LE FONDEMENT
MEME DU SYSTENAE D'INFORMATION A
REFERENCE SP.4.TIALE.
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Le Systeme M.AF^ S. exploite ce principe, I'objectif de

la Programmation Architecturale etant de spatialiser

toutes les Entit6s Conceptuelles et Oparationnelles.

La R6f6rence Spatiale permet de relier des Entites

Conceptuelles a des Entit6s Op6rationnelles ou

Spatialis6es.

pans ce contexte. la Rafarence Soatiale oeut titre
consideree comrrme un trait d'union commun

permettant de nnettre en relation des Entit^s de
nature fondamentalement diff6rentes.

Le changement de statut pour une Entit' est
autorisc^ par I'ajout d'attributs mat6riels pour une

l li ti (d'Entite Op6rationnelle attributou d ons e oca sa de
type dimmers) pour une Entit6 Spatialis6e, la localisation

(X, Y. Z) atant alors le rasultat du traitement effectuL6.

V. ARCHITECTURE OU SYSTENAE MARS

BASE
DE DONNEES

PROJET CONNAISSANCE

GESTIONNAIRE
D'INTERACTION

GESTIONNAIRE
DE

COMMUNICATION

POSTE DE TRAVAIL

Structure fonctionnelle du Systeme M.A.R-S
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Le syst2me Mars s'organise comme un systeme de
C.A.O. complet (fig 1) avec

le poste de travail 6 peripheriques multiples.
le gestionnaire des communications grant ce poste

de -travail, _

- le gestionnaire d'interactions assurant la
communication Homme - Machine.
- la Base de connaissances pouvant intervenir dans
differents projets
- la Base de Donnees Projet contenant des
informations lies e un projet donne
- la Base d'algoritlrnes avec ('ensemble des outils de
traitement.

La modelisation d'entites de differents types (Entites

Conceptuelles, Operationnelles et Spatialisees) est mise

en oeuvre sous forme de Frames. Un editeur de Frames

permet de be tir les Frames prototypes. La manipulation a

pour role d'instancier ces Frames prototypes et de

manipuler les occurences creees.(fig 2l

BASE DE DONNEES CONNAISSANCE

Prototype

it

Frames

p/ egos
l d'McMtecture

pegles
tt

\^ F,eglementatwn ,d

Jr^

BASE DE DONNEES PROJET

Projet
1

Pro jet
2

Projet
3

Systeme
Expert

Editeur et
Manlpulateurs

de Frames

Gestionnalre

de
coherence

Algorlthmes

Contenu fonctionnel du Systeme M.A.R.S.
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Le gestionnaire de coh6rence prend en compte les

liens de coherence exprimes sur les Frames prototypes

et les applique aux occurences.

Le Systeme Expert a un double role: dune part it

propage (expertise architecturale accumulee dans la

Base de connaissances et d'autre part. it verifie la

reglementation en s'appuyant sur des regles la

definissant.

VI. LA REALISATION

Le premier prototype du SystOme MARS, stric-
tement textuel a ete realise sur le BFNA 186 en LOGO
(3). Actuellement apres son evaluation, nos efforts
portent sur plusieurs points.

Lin des premiers concerne la mise en oeuvre de deux
Systemes Experts, lun en Programmation
Architecturale . I'autre en reglementation.

Ainsi le Systeme permettra deux types d'utilisation,
dune part la creation d'un _ objet en fonction d'un
programme et d'un ensemble de regles (generales ou
propres au projet) et d'autre part ('evaluation d'un objet
existant par rapport 6 ('ensemble des regles.

Un autre point developpe touche (exploitation
graphique de 1'aspect spatial de la base de donnees pour
les traitements, la representation des resultats et
l'interaction en general.

Ceci necessite ('utilisation dune interface appropriee
6 la saisie des informations; par exemple, un editeur
graphique structure qui aidera egalement 6 decouvrir la
structure, la topologie de l'objet etudie.

Enfin , un des points importants reside egalement dans
la possibilite de conserver un historioue de ('evolution du
Programme Architectural ainsi constitue et
eventuellement de pouvoir a n'importe quel stade
davancement elaborer des hypothOses differentes.
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V11. CONCLUSIONS

Ces potentialites mises en Iumiere nous permettent

d'envisager des utilisations tres differentes partant de
programmes divers:

- operation d'architecture
- operation de renovation (en effet la methode
s'adapte 6 ce type de probl('=?me par son aptitude e
gerer de fapon bi-directionnelle I'articulation entre
Espace et Concept)
- insertion dune operation d'architecture dans un
cadre bati

- insertion dune operation d'architecture dans un
cadre reglementaire

Cette liste n'est pas exhaustive , macs les exemples cites,

la faculte du systeme 6 evaluer, 6 memoriser . et traiter

des cas differents ou semblables 6 partir d'hypotheses

de base, 6 travailler a partir de regles . . . nous font

penser qu 'un champ d'application direct de cet outil se

situe dans I'enseignement . Nous envisageons d'ailleurs

d'elat,Dorer un Projet dEnseignement Assiste par
Ordinateur d'aide 6 I'apprentissage ou e ('utilisation du

Systeme M.A. RS.
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