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TECHNOLOGY EXPERT
FOR KEOPS COMPUTER AIDED DESIGN IN A.E.C.

To be profitable an AEC CAD system must be capable o
e d r:i;ig Er- formation supplementary to that which the user

suppl iE=s.
The tr a.nsf ormati. on of a t-wi re frame into structura)
eguipements and f:inishings constitutes the base of a second
generat.l on of CAD SYSTEMS.

This transfof- mat..ion depends on the integration as data of
toc:hnologic:al s>avoir-fair F: of the architect and the engineer.
KEOF'S has deve1ol:;ed a Technology Expert which is an addition
to the existincg F.E_OPS software, marketed by COMPUTERVISION
under the name PERSONAL ARCHITECT.

The Technology Expert applies 3 rules :
The type (Ti) rules transform the wire frame into virtual and
homogenous structural equipments.
The type (T'2') rules produce real structural equipments.

The type (T') rules reorganize the real structural equiments
in an economical fashion, using internal or external
procedures.
French AEC companies will be testing the system on

prefabricated building technology.

UN EXPERT TECHNOLOGIQUE

ASSOCIE AU LOGICIEL DE CAO

EN HATIMENT KEOPS

Pour €itre RENTABLE et utile, Lin logir_ie.l de CAO en batiment
doi t titre capable de produire beaucoup plus d' informations
gt-te 1'L.rlilisateur ne lui en fournit.
TRANSFORMER Line eecquisse en composants et ouvrages constitue

1 ' en j t=Li des l oy i c i. of s de CAO de DEUX IEME GENERATION.

Cette transformation suppose i.ntf_gr-er Bans le 1ogiciel le
SAVOIR TECHNOI_OGIG2UL de 1'ar•chitor_ te, d'one entreprise, d'un
construct.eur de mai >ons individuel1es.
La Socit_tt FEOPS a entrepris le deve.loppement d'un EXPERT

TECHNOLOGIDUE acsoc ie au noyau du logiciol ex istant KEOPS,

commcr-cialist par COMPUTERVISION sous le nomn de PERSONAL

ARCHITECT.

Les regles a executer peuvent se classer en 3 categories

les regles de Type (Ti) operant la transformation dune

esqui s^se fiI aire en COMF'OSANTS VIRTUELS ET HOMOGENES.

Los rc`.-gIes d u type (T2) identifi.ent des COMPOSANTS REELS.

Enfin 1es rtgles de type (T') organiseat uric combinatoire de
COMPOSANTS COMPATIBLES, en appliqua.1nt dc-:s procedures internes

ou externes.

Des entreprises fran9aisos, laureates aver la Societe KEOPS

Cie contours publics, sent chargees dexperimenter 1' expert

applique au calep inage de COMPOSANTS INDUSTRIALISES.
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LA DE[)X I E1, 11--- DEr•JI f(AT 10 N DE LOG I i ; I El_S DE CAO
h: * * $: X : 1: l: ^: T: $: t: $: $: $: T k: n: * a It. 1::i: 'n 'K ,, ,, 'i; , 1: ;r 1 $ :# t k.:i. * 4: lk h * t:

En cLA c_•J.gl-ICIS anricYr_ 1a LOU -i L<«i::irnc•iit. cast: dc_vsnuro rapidement
un clc,inai ne i part anti. E.i a ] i rnr•ri Ld• par des oLlti 1 s
s p 6 ci a l l s6s.

Or assi ste au rG.'ClI1 tres net dc•<_ss 1 c:;iji r_. i. el s i ssus d' aLitres
prof essi on s r,t quo 1 ' on ava.i L- a': c:ac p 1 tls3 rru rnoi ns de bonheur-
EssayO ci' aida:,pter- eN 1 ' ar-t: do 1 ' arct-1 i tc._cte, de 1 ' entrepreneur
en Batiment.

Les seLrls Iog].c:iE:el.t3 ceeneraLl:: qul orit pu pc•rcer. sont CCLIx de
dessi n assi ste trO•s bon marct-,e , pr,r-tO•s stir micro. On 1 es
achOte "pour voi r". Et si 1 a _ 1_i. mi. to de rentabi l i to de tel s
lodic_:iels cast vi.te a1:teai.ntra, qu_t" importe On se sera

f anti 1. i ari se avec 1 ' i n•f orniati que. Di sera t.-,I-et pour aborder la
veri table rLrt.ation Methodol oqi gc.le de 1' exer-cice des
professions du bati meat , que tout; le monde pres5ent.
Mais on dc=r_ouvre aujoLt rd'hLii que cr_ette mLltat ion ne peut
s' accompli r qe.l'' avec des outi 1 s n0L(VE:•al..l, beaucoup plus
p u i s s a n t s que 1es logiciels graph ques traditioru-rels "deux ,ou
troi s dimensi ons".
Ces nouveaLAX logiciels s'Is cartent rOsolument de ceux qui se
contentent d' i mi ter- 1 us gestes de 1 ' archi tecte devant sa
p1anche « dessiner. 11 ne soffit plus de remplacer le crayon
par un clavier et one tabl.ettc a digitaliser, le calque par
un ecran, 1 ' armoire 0 stocker- l es plans par des di sques
magn6t iques, la cal ctrlette de poche par on ordinateur qui
of f i the autornat i quement l es cotes, 1 es surf aces, l es
perspectives aver lignes r_achOes.
Car dans ce cas quel est le progres fondamental accompli par
rapport & 1'exerciee manuel ? -

NOLIS ne pouvons Woos resoLrdre A qualifi er- de tel s systemes du
mot magi que de CONCEPTION ASSISTEE.
Its restent des logiciels de representation d'un objet

entibrement concu dans la tote de 1'architecte. .Ils se

bornent A realiser de l'aide aLl dessin , et nous continuerons

inlassablement , d'alimenter le debat du DAO oppose A la

veritable CAO.

A moins quo Pon mette tout le monde d'accord en qualifiant

de .logiciels de DEUXIEME GENERATION les logiciels qui, en

plus de representer , TRANSFORMENT l'information initiale

decrite par l'uti.liSateLlr.
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Ll_ i I'EI <f= UI ; I'1(-;l IVES (1 i-Tf.=1'•iIIJl:=;J Er•J DO-1 T I MENT *
4

Car' en arch:itu(_tore ot:. bat ii00nt, c:el_{:e n(., _iy lle pcrforrnar,ce
4 i t [,ci at (-"1" 3. c:s 1. i frii. too de rentab i lit I des out i l s
trad:iti() nnols. 0ri poo't done pr td i.rc• I'i'cgLi:ipement qT nera1is6
c.I'- c' S ^.tcicricc' Ew: d' a.v-cl ii t.E_ct:.ur e. de r_abi iet.s de Il treurs, (!e:'s
cf I r- r- cr c.iE: I.;rtitirnr.-I'it, clef-; I:(L_T , qui av aient ,, 6CLl des

c-,pr':i.et c_c?"_, ni )IIC.LU-cr(t'._:L's ou rll(i F_iv(_'c raison, restLA ic_'nt.

i_.c)frimo t.OLt'LC- nl..l't...ition, des l'['I"iE_'ilil:'ri'L5; pr6 curseurs font
aril'loncf_re

NOus nf-_e part ens -)G.l°: c^c'L(1 emerit de ). ' e;( I. stence de maquettes

( i:udi (?es dans cool clues l aboratoi ree^ pour' tester le Bi an fonds:
dc_' 1'applic:ation en batiment de friL•thodes d'aide n 1a
r_i r_ c i s i. o n.

dais 6IjaIenicent d(-• 1. c;c:,iciels uti1.iIs 6t:; par certaines sociCtces

qu:i O' cen sort rc s(srv6ess 1 ' usage ex c:1 usi f , et de l og i c i el s

t.irni.dc-nierit cc:,mmc;•rcia1.i.=;Cs auprt^t d'utiii. sateurs plus motivr_s

ou ECclairOss clue tai frioyenne.

Coo logir_ielS 's sc;ni:: attacurs la rOso1utior; de probl(mes
vie corir_(pt i. on , aLU( di vers staded' avancement dIn. ]. a
al ateni.a1i^:sat.ion cll.( dossior de pr'ojet.

Pr-iI-ici.l:pal(=rn(::^nt , i1. s',_(git d'LVF,L LIEf? 1e plus rap i dement
possible le^---; cr->risegLtences dt. .l crioi ; d'onc- TECHNOLOGIE sur
on projet: plus ou moires, d(fini., c'emsi: P_i dire A partir dune
ESDUISSE.

Le terme EVALIJI=R, pr i.s dans son cor'itexte d'aide A la
conception, Si grrifie en fait SIMIJLER comp 1.etornent 1e projet,
et F•RODL)IRE Lin noa;bre suffisant tie documents qui vont
permettre LA Li concepteur deo prendre ses decisions
s' apercevoi r qu' i 1 a fait f aLtsse route, tester one autre
solution et recornfilencer son C'val oat i on .

La performance attendee est done d'abord d' ordre socio-
pel i ti que : AccCdr=r• A Line m a i tr- i s e L c o n o m i que de 1 a g e s t i on
des composants et ouvrages i ndLi s t r i al i s6 s ou semi -
industrialisCs.
El 1 e est ensuito d'ordr'e mCthodologique, pour I es entreprises

du batimerit qui doivent trouver de nouveaux outiIs de

gestion technique et de mise en oeuvre de ces composants.

Enfin, else constitue Line rCvolution pour 1'architecte isole

qui ne maitrise qu'Lin sous ensemble du savoir faire

techno1ogique. Cette perf ormance devient 1 e garant de 1 a

survie de sa profession.

L'invention d'un logic .iel de conception assistee expert en

technologie reprdsente, donc la pr- ioritd numero Lin des

logiciels de CAD de deuxieme gCneration. Ce n'est plus

(
I
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Le°, c_ondit--ions 130rii r'E`UI"ilE:'S3, sentblt-- t. it pciur cffc-ctuer le

(i.1eC.isi±

1) En ce gLri cc :; riL:E-:•rni:_ 1c- ci t.G?r :1c=,1 F... t . son accessibiIit6
ec_ononii quc , 1 e lit- UI:)). i?mice cask r c) 5c 1 t_t par- 1 ' arri v 6 e cl' t_tne. rni cro-
irtforrr, atigLtE_• cjrap::ilii . gt.t_- Eat: i . riLc!ract:.:ive L.c:; n riiarchi dont les
pe- r- for - tnance. s d e ca_aI(::Lt1 'i4I - vent: laU r-,ivc•au dens mi.nisa d'hier.

2) On sait mai iatrit dfvel(.:;plic r r_orr ectcnient lee 1ogiciel s
de saii.e. e:•t r_IG:o r (-q:) rc=SSonI::.ett:.inri ci'uri ot:;.jet bat iment qui
r_onsti tuorit .1. c::r^v:i rr;r;riteri,c nt. :1 it di l:; r:ri_r,cat:; l F? d' un 1 ogi eieal de
C(ICJ (F(crsL(It_at dE_- 1'acgui.t_ C?t;U)

On sait dej: iri c.iirio bicri otc:,c-lic•r r_rt. StrLtctLrrer 1es donnees
du proiet
La rrjel11eure prec.tvo on. of quo tot-itr..,ss lee <sr_icietC s leader eri
tii t. ii• re de CAD sent c_ont-. i nue l1.emcrit: e n train de revi ser 1eur-

sti-Ltcture ( A quel pr ix !) .

Bi en des echecs sont CILIS au;: tentati VEes d' adaptation d' une

structure QE=neral e, pas5,e pctrILL. oLAt en riieani quo aux besoi ns

de representation du batiment.

Les particularitCs de 1' obi et batirnc_nt. (reguIarites grande.
quantite de coniposants, rCseau dense de relations, attribute
documentaires noml_ireux) et du type de traiternent effectue cur
ces objets (tr^.tit_E:arnc:vit dynarnigc.tte, conditionrie par un examen
hi erarchi que) -f (.ant que .1 ' on est prati quernent oblige de
specialiser la baase de donnCE.s pr-ojet, ainsi quo son langage
d' accCs.

Deu>: tendances =;e decdagent : lee partisans de l'adoption
dune SGBD du type mi-relationnelle, mi-hierarchique.
L'autre tendance , justifie Lune base de donnees specialises
qui permet des l ors du transformer l u langage d' acces en
langage de manipulation d'objets.

4) Un certain nombre d' equipes a exper-imente avec succes des
Techniques d'intelligence artificielle utilisees dans
des procedures de transformations, r_ertes limitees, , mais
bier representatives des futurs problemes A resOLtdre, par
ex emp 1 e en Lit i 1 i sant l es automates A mernoi res et 1 angages
f ormel s.

Notts somrnes ici dans•l ' antichambre d'un syst6me expert.
L'avantage radical est, constitue par la possibilite de
decrino Uri al gorithme sous forme de regles , donc sans
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PI citJr .ion, F.il.lu: b Gl i1:; -3Ci1IiL- IC: 1 'LI1 i 1 isi^.it:eur.

1Ioo c_i',oons nor.rt-i m c•rnc:-1 cn,:p1 of t6 I.ii Le1 ^.+ut'.ornate pnor 1

v6rifici.ti.or-I r1^rt:,ii:Jc: c:Ie =..:tr:Ibi.1it^'• cI'llr"ii 'St;rLACtLlrC' de b<..timrnt

cr1 1 c _ c:e..i] call de dl: =;c:czrit.c I I e e i_ t-, r- ie<-. ^ ?r t i c: al. E'55.

11I.iicc.^ t.t.e_ L.(--.( :III i cIII a trol:'^• 11uc: pene:•r ,loscnt Uri chc1nip

d' al:rpl:i.c:at :ii"on 1' ident_:i fi de ccirnposarit_s a^^s:einb1is

pi- io•: i. <:c; L r'em(:.-nt , vc•cdc^ i(it i 1 vaI i der scion.i r_• f iiji2

c:t'i' nc_s r"ti. 1. e

,_,) E=ri-.iri, certair'I_,s r_gtlipr:s ont t.udi6 Line methodologie de

forinli.a1:ior, (ItI prcijnL i i e; L?S di•,l_rs IS tats de

repr-(•'SE;'lltciit7l:irl, CciY t=,len e`•'J1CiE_Gi!-i;Ci•n{:. U[t gUf3 1' Or) E'rlVlS a Q(2 Uri r=

prcic6d(..lre 'f'E:iF,ld3E=C:11'NA1 .1 oi_,.jet: bi_;Linient passe par"

plu=ic'ur- s e'itE:lts d0 cIr: -cril^Licir d c_ pins en pll.ls riches, qu'i1

i <_Aut, biers faire c:cl-^cb:i (:i_er dl ,an 1 ::. Llr_;de donr des proj ets, et

dcint 1e1.E:rrir;_r:l' (..II:i.vent IJouvciiI. e- tri? nli_iitristis par le

1^?ngztgc de in_ini.ptllLk t.ii.-)ri d'oL.)jc-t_>.

4: 4: -::4: t:"a:t: t ::4:4::1::4:. .: t:t't:;: R. 4::1:1:t:t:t:n`:*t: t:t:t:t:
M L._[_ k LJi1JR 1 ?;E=E:=f;T 7E- Cl;t1Ul_QGIC!IJE : DE k_OF'S

t: t: * %i: t: 4::1: ;4:7 4: 1: $: $: 4: t: t:.i. * t: t::^: 7I:.^ * t: k $ I t >t' ik K )K * )K *

KEUI'S constitu certainemcnt dran<s son rOtat actuel un bon
repr6sentant: d'Lin 1.0giciel inter-nitdiaire entre le
1c!gicieI grapque r-Iassique d ' hi.er- , e t on 1ogicie1 de
deLU:iPrne gd.nerati.up n, sp0cialise A 1'Llsage do batirnent.

Ce n' est pas encore on systtme expert , mai s i 1 possr de tour -
1es Elements prealables a uric ';greffe" possible : Au rnoins
troi s Etats de repr6sentati on , et quel clues proc 6dures de
transforrnation .

Les 6tat.s de repr6sentation d' obiets que rious avons c h o i s i s

corrmme teats il'li'tidLl', ' interm6diair es ou finau:; de

transformations sane cell': qui prtsentent Lin interet

nit thodol ogi que en r-oncepti on :

Vol umes -f i 1 Sri res ----- ( Ti) --------:>• Composants vi rtuel s

Composants virtuels---(T )-----------> Composants reels

Composants reels------(T3)-------- Syst6 nies compatibles

L_' Cnonc6 de cette chaine de transformation resume le KEOPS
-d' ai.uj ourd' hui et cel ui de demai n.

La transformation (Ti) oprre des intersections sur- 1'univers
de faces de volumes de man ibre A obtenir des partitions
hornog@nes vi s A v i s des attributs fonctionnels de• paroi s et

de rives.
Par exernple, le schema des dealx volumes filaires (ci-contre).
est compose initialement de 8 faces verticales.
Le fait d' amener la face C du vol erne 2 au contact du volume
1, va provoquer le decoupage de la face A en 2 parties.

)
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ETATS DE'REPRESENTATIOW
-----------------------

COMPOSANTS
VIRTUELS
H0M00ENES
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Cel a, on pouvai t s' y attendre, dc:.? rnairii i:!ret , obteni r Une
par1:i.e "facade", et une partic p^aroi. de "sOparation" ou cie
de "distribution".

Mail i rnatgl nuns clue cette coristrLiA.ti on tr-? u simple doi. ve titre
r^ a].Isee on composantz industrialises F.A. prCfabriquCs.
On dc,it pouve.;i.r- ox0cuter LU°te rtcile Clementaire de
transfor-riation du type :

r. cumpc;s'an ne<, comport era p.5 z.ti-ocr1E:--=. rc:r_itrant s (pas cie
"colic: avi tts )

Dans ce cas, la pa:trtie "facade" de A devra titre redCcoupee or
d e Li:: .
Et i 1 y a deux sot Lit i. tins, seal. c:in gLte 1 a coupure est
horizontals ou verticalo.
Mai s: ce rn' est pis tout.
Une autre revile tout aussi Clemertai.re doit titre vCrifiCo par
tout composant :

"EEO rives verti cal es doivent c.c:;rnpc.r-ter des prof ii S
" d' assemb l ages r Cgul i ers sur toL(te l cur 1 oriqueur .

On s'apercoit quo l ' Line des rives de la face B et de la face
rCsiduelle A risque de no pas verifier cette r6gle, et qu'iI

va falloir inclure daps ( Ti) Uile procedure de redCcoupage de
faces quand el l es csont dans ce caps.

Des O faces d ' origine , noun avuns obtenu par fusion Ou

decoupage 11 faces qui sent bi.en vir-tuel1. es, au sons ott les

seules informations dent on soft sLUr , c'est quo 1es rives

corresporidcent A des coupures obligCes et quo les propriCt:Cs

de surface des futurs cornposant5 sent honlocji'_'nes.

La gComCtrie definitive pot s'Cloigner- considCrablement de
la representation filaire, indispensable nCanmoins car elle
rend bien compte de la topologie et cie la fonction.

11 appartiendra au;; regles de transformation du type (T2) de

prendre-"en compte les prCocupations de materialisation des

composants, de poi ds max i mum, de chi x de prof i l s , de

conditions de miss en oeuvre, de stabilite mCcanique.

Les natures de ces rCgles, 1curs variantes sent telIement

nombreuses que les outils tradit:ionnels informatiques no

suffisent pas A rnaitriser le dOveloppernent d'un outil general

de tr-aaitoment.

On s'Cpuiserait on algorithmes.

t EOF'S d'aujourd'hui a etC .limi.tC ac.ix rCgles de technologies
tradi ti onnel l es. Four no pas submerger• 1 ' Liti 1 i sat.eur qui
dCceuvre A la foil Un outi l de do <ssi. ti assists 3D 1 Orsqu' i i
construi t son esqui sse f i 1 ai re eat un out:i 1. automati quo de
production do composants quand i.1 actionne 1es
transformations, nOUS avons bride volontairement 1 es
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mani.pl-Nations des rog1es.
El1ES sort 4: ig6l-ss =>uus forme de tables do v6rit6 ou bien
1 ' ut i 1 i sat_eur- n' a 1 e droi t de .] r_nle^r- CILU=. e_ur- i es par-am6tres de
prise d'of fet de cc•s
at. i ver sLl tie 1 e?s

nuuvE'1. 1 es.

Cette

r i gl. esa, oc.l p1 us qi o^ssi Crement de l es
cac1-1er-, ai s pas d' en i nventer de

limitation ..s'est imppCS6E: ,':T 1a foie; pour- des raisons
5- trat69iquec

d avr:.ancelnent

es`-soriL i. el s

C(Jrr EL:tL•iIT,e?rii_

coFri ple cc. s-.,

en

d e

1 - I.- C-.. 1 angage d' c_x pr- r:;essi o n des reg1 E S du domains des
connai ssances, ct-A--dir- e 1'cxI..)r - ession (:JL savoir faire
technologique et,

2 - Certains al gor± thrnes des r1es de transformation du type
(T2) et cr .

C' est ai nsi que, le F:::EOF'S de demai n expl c:)i to de nouveaux
concepts 1es r cal.es a1 contexts global , 1es procedures
ex1-_ernes, 1es pr- oc6 cft.res iraternss.

* LF:-S REGL.EE, ( CONTEXTS (:1L_O13kL
*%i.*., * .*.*************n:***)k*******

Noun aeons
virtuel

fonctiOn

abc ut:i scant
d'autre
pouts-Ers

de peliti.r.Jue coIn IT) r(.iale, Ina.S ausssi

de r'(.?CI'isrchs : 11. noes rn2:,n(:gL(ai t dEL(X 6 1 E`mE:nts

pour- que 1 ' ut i I :L 1a LOLlr pui see mai tr i ser
lc,^ tF:,-c1-1 noIuciil_.S 1 rii::ILlstr iali<_@es, plus

et qui carrcteni sent r(ei.LC.,irl i_rnt Lln sys: t6fne expert .

VU qu'urre rCgle de transformation d'un composant
composant reel ("12) s'cx; cute seulement en

1'exar(ien dLl cortexto des composants voisins
au cofnposant anal ysC

des joints ob1icj6s, 1es

about i ssi:antes.

l es panneaux de part et
[:,1 aricher-r _ , lee poteaux et

Si on d o i t redCc_ouper une enipri.Se= virtuelle , parce que trop
grandca, l es coupures i ntr_:r vi Frncar t_nt. L(fll qc. ement dans 1' espace
coilipr-is eritres lee joints obli.cj so.

On '."cit tout de suite que 1e5 performances de ces rtgles (T2)
dites 6 contexts local excluerat touts optimisation ou calcul
rEcurci f qui prendrai t en coin1:3te .1 ' ex i stence de propri Ctes
associees A des composants sitLCs au del a du Voisinage
i inmCdi at.

On appelle donc REGLES A CONTEXTE GLO13(L (par opposition a

LOCAL) ces regles de type (-f.3) gLli perrnettent , avec une

gradation dans leur complexite

- De statuer cur un composant examine., comes un 61Cment d' une
f i 1 e (de panneaux , de poutre, cle pote0al.. x) d' un merle ni veau
(Ctage)
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-- Dco statuer our- c.ui cornposanL exarnin6 par- rapport sa
position dLino; 1'c.`<_spacr:', on duns le :?,Ome diinension (l es
prot,lOmes de superposition de joints entre Otages).

- Dr staztuc^r sr_u- un compocnant examine par- rapport d Line
rsgle d' optimir:,Ation (banaalisa_,t:ir_wn crt g(::-rtion d es rOsidus)

, ..,t. t ni c:_ n : = r_ u Cl- if `6s -a p p l i q ua n •̀- a 1 i= ns;eriiblr+ di_9s C. i:] in p r^i. ; a r S cJ u t

- De statuer our nut composant. examine`' cot:te fois ci plus
gOnOralement I_aar - r - appor- t 2.i uiIu strat_Oyie de production
indcr_.tr ielle ( la production d'LA ne Lk sinc2).

D' Line mani Ore pratique, col at re•lient N v&-ifier pour cheque

co nposant aeal vs s' i 1 appart i en t bi en t c.un LS 1 Oment d' un

syst i•riie comp et i b ]. ca .

1 - On devre done desacrire 1 e s propriOtes geomOtriques,

topol og i ques et de rni se on oeuvr e des composants compatibles

entre eux.

Si cette description pout s'exprimer- d ' Line mani6re
relativernent abr-r`'clOe, i1 sera possihl e d'Ononcer- des rOgles
simples, du typo

Dimensions rninimales nominr_ales:s

- Dimensions maximales nomineles

Dimensions do banelisation

- Contexte du choi des assemblages et des profils
- Configurations i nterdites

Dens ce cas, le description de competibilitO s'identifie A
1'expression des rOglos, qui contiennent en elles memos la

sOmantique du savoir technologique.

tine exploitation fort utilce pour- les entreprises des rOgles
A contexte global e s t fournie par ce qu'on appel1e 1e
CALEF'INAGE AUTOMATIOt]E, realises do deux facons totalement
difft-rente.
La premiere, 1a plus Ovidente roai.s pas 1a plus sure, consiste

A exprimer un algorithme do recherche de composants dens des

catalogues, -et A tester lour rni se en place sur le projet.

La deuxiOme, se rapproche du cas iiieal dins )equel 1'expert_
ignore tout cata1.c:,gue mail gint-re in situ c'est-A-dire
i nvente r eel l emerit un assernbl age de cornposants qui vOr i f i e
1'ensemb1e des rOgles qu'on 1L.1i a soc.rmi S.

Co n' est qu' aprOs coup , dens r_rne deu:; i Ome analyse de l a•
proposition de 1 ' expert , cgLt e 1 ' on proc Odera A
l'identification avec le catalogue d'une production
i ndustr-i el l e.
Cette mOthode a 1e inOrito non sealement d'exOcuter un
caIepinage d'uno fayon r-apide, mais on plus de designer 1es

composants absents du catalogue de 1'indusstriel (cu des
industr-iel9).
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ELEMENTS DE L'EXPERT TECHNOLUGIQUE

B de D
logique

de

KEOPS

langage
d'accts

PLANS
COUPES

QUANTITATIFS

THERMIQUE

interpreteur
(rnoteur Win

ference)

Langage
d'expression

Procedures

Externes

t
ETC...

^ 000
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Cel a pct..tt donrtor tic-, I:ic:innes i. d e_aes cil 1 ' tit.i. 1 i sateur soi t pour

comp:[ ter- spa pr c:,d(..lctiorl, so:i t I_rour- ob1 i.ger 1 e concepteur du

beltimc?nt cl mudi'f:ier =_>uri pr0..jnI [)ui.t gc.t'i1 devierne

llcoupaLib1E?

L.a CJ eLA X i.crrE_ v.xpici.tat.i orr dcl- Cc' i..ypc do rtljles (T3) nods
1 ' ccrltrcvoyons, consi stc A VLRIF 11-R' L_A COH ERENCE DU f-ROJET
avo-c : un sou si r_'r;s;c; rnb1e ^E[:;IifJ(_lL_[ICI U

Si 1 e ConcC-npteur , iarc:h i t(? r :0, da s::pose d' c.u-r certain nombre

d e:l) re =isl(_;r-,;::, (I C, r E:cflE.)s r-or-re:al_,r-^ricJ,_+nt ':( cJl::•s typologies de

c:c:;frrpos_;arlts compa:.t:il..,lac it dovicnt_ cal_,abic' de verifier si sa
• , .: ass i r, cl l'(_tll L Ci3L.l.t1'-il]C (e Etd'l: i.. Cirl'{'Cil'rf;! s ..3 `• in

s
s 1

'
cl^l stance de

1 on L-r E:?pr l se.

Si 1c_'s c :lonnEe s [.ii:Jl..lr rrlElltrlscr lee C::outs unltaires sent
6ga.[ ement 6 so d i spo !ai t: i on , nr..lus ne !sornmes pas loin de

r6ponrir-e a cet to ^A.ttre question , vi tc,:[ a_ pour 1 e concepteur

i s:ol e Combl en cou te !:ion es(:jul ss c

***):* ::**rt:****:*******S:*)) 4.,*^-************
* LES PROCEDURES INTERNES ET EXTERNES
?P * S: [: * ?k * h: $: % rK *. * * , : rk: $: ;[: t: ;[: rk: ;k * *' ;[: * * rC * * ^[: *1

Une •fois offectue le recensernent des rc=gles pertinentes, it
reste A verifier s'il r2 xi.ste bion t_tne procedure capable
d'otre d6 clanchle par- 1'aria.ly<seur-. (Identifie au rnoteur
d' i of C•rence) .
Car ].e moteur d'in4: rence, dons le futt_tr systeme expert
t(actulol ogi quo , a t_u*l role i nterrm(di iii re de reconnai ssance,
d'anal ysse CJu c a i texte, moi enssuito dc• gestionnaire de
pr-oc6dures,

Nods di.stinguons deu>: sortes de procedures :

- Ce.lles qui corrospondent. A ur-e t:.ranssforrnation avec passage
d' on 6 t a t A un aut:re, et avec nouveau stockage en Base de
donnees. On les appellle procCdur-t?'.:; int.ernes.

- Celles qui declanchent une action d'e>:ploration de la base

pour alimentor on calcu1, la producti on d'un document. On les

appal l e procedures externes car 1 a cot-idrence de 1 a production

West plus control ee par le noyeau du systeme.

Le resultat n'est plus son a•ffaire, mais cello d'un logiciel
qui est exteriour- A 1'e.-pert, seulement "interface". C'est le
c-5 pour i I e_ loglciels (I f.- representation graphiques
(PLANS ,L'OUP'ES, ECLATES) et l es OUANT I TAT I FS , METRES, l es
cal ct_tl s THERMIQUES, etc.. .

Le schema ci-contre rend compte des principaux elements de

1'expert technologiquo greffe A F::E_01=S.
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Vin. : $ : $ : ^ . ^.i. •n.^ ;.,.,r1 . : .n.r a h..1 .1 $.. n.

% LEIS is (i, TE=.1'Jr1I ( (_. 1 DU I.)EVEL.01='('1= I'1I :1'Jl' m
4: 4. 4: 4:*4:4:9.4:J,::4:k.9:i. .4.1: 1: 4:4.4:4.4.4.4.4.:) 3:'4:4.4.4::4:

Un pr ojet de 17arnl-p1our dc-- 1'E:,•pu t Tc?c:hnr.-lodiclue ne pout se
c:oncrwoir• gc.1 '6 travc^rs; r_rne c:otr ;at.rc;ii r_Ir.- :p crci.<_t liste=..

Lint soci rst6 comisc),s 6e ci' archi. t.e-ct:es e L d' :ir-,g 6 ni eu-! du
batiment, tour irrForrr,aticiensa, a Ati) crr`c!er pour r6aliser la
"gr.eF.fe" du systr_rne r-_xpert, et 1'iml:^l.csmcntat_:ir_^n inevitable du
1ogiciel KEOPS csxistunt et tact ssos transpositions,
cornmer-ci al. i sr%es par. un dees 1 eade r• rnondi aux de .l a CFAO

(COMPUTER:V I S I ON) sc:;r.i s 1 e nom r ' (RLH I TECTE ('(=RSOI'JNE(_ (1) .
Des accords do cooperation ont 6L6 pris avec 1'IIRIAM

( Insti tut In ternat I ona]. de Roboti quo et d' Intelligence
Ar•tific_i(211e de Marsc:iIIe) qui ont aboutit t la r6alisation
d'erne- rnaquotte de fuisabii.it6 du calopinu:age autocratiquo (sur
machine LISP).

Enfin, d'autres accords, ont 6t6 pass6s avec des
entrepr-isses frzngaisee (2) •=•n vue de 1'exp6rimentation de
1 ' EXPERT TECHNOLOGI(:!l_lE apl-p1 i qL.;`- akn cal epi. rage des composants

indList rialis6s.
Les roles du Ministbre du Logeme.nt, de 1'ADI, (3) ont
6t6 determinants dans 1'art icultation de cr_ projet.

(1) plus de 300 installations dans le monde or avril 1986.

(2) SGE-BTP, fi1ialce de ST GOBAIN et CAMPENON BERNARD
CONSTRUCTION.

(3) contours INP'ROBAT-198:3
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