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Résure : Dans cet article, nous @sentons le mode de raisonnement d'uné&yst nomrné
ROSA destig a expliquer le fonctionnement d’exploitations agricoles au regard de leurs orga-
nisations spatiales. Les exploitations agricoles sontélisibs par les agronomes sous forme
de graphiques syniiques appéls choemes. Nous avons transfoertes choemes en graphes
d’'organisation spatiale (GOS), puatendu cette repsentation en iggrant des explications qui
rendent compte du fonctionnement des exploitations agricolétudé de quelques chames
d’exploitations agricoles en terme d’organisation spatio-fonctionnelle a permis la construction
d'une base de cas. Le raisonnemamtartir de cas (RPC) applig@& aux GOS pour expliquer

de nouvelles organisations spatiales degsen enée du systme est dcrit. Les stregies de
remémoration sont analges et disciées afin d'envisager les travaaxmener pour&aliser
I'adaptation des explications.

Mots-clés: graphe, raisonnement spatial, @moration de graphes, adaptation d’explications,
agriculture.

1 Introduction

Dans le cadre d’'une recherche en partenariat entre des agronomes et des informaticiens
développons un sysinea bases de connaissances ndnRDSA (Raisonnement sur les Organi-
sations Spatiales AgricolgslLes agronomes font I'hypo#ise qu’il existe une relation forte entre
I'organisation spatiale des exploitations agricoles et leur organisation fonctionnelle. Aussi, le but
de I'application en cours deédeloppement est-il double. D’'une part, il s’agit de formaliser et de
construire une base de casctdivant des organisations spatiales et leurs liens avec des organisations
fonctionnelles au regard de questions de gestion environnementale. D’autre partgeosesysit
permettre, agrs une pren@ire phase d'apprentissage, de formaliser la description de nouvelles ex-
ploitations agricoles en terme d’organisation spatiale et d’analyser ces exploitations péariemn d
I'organisation fonctionnelle sur la base des exploitatiogja étudiées.

Le raisonnement mis en ceuvre dans le cadre de ce travail suit les principesstmnemena
Partir de Cas(RAPC) qui suppose qu’un praishea resoudre, s'il est similaira un autre prot@me
déjaétude, doit avoir une solution similaire. La section Zpente comment nous avons raligk les
organisations spatiales agricoles sous form&dgphe d’Organisation Spatial@gGOS) et comment
nous avons mdaglise les explications de fonctionnement asgesia des structures spatiales que
nous @finissons commetant desGraphes d'Organisation Spatiale Expligs(GOS-E). La section
3 présente les principes duAR C et comment nous congiebns les GOS et les GOS-E dans le cadre
du RAPC. La section 4 traite de la stegfie de reramoration envisa@e. En section 5, nous discutons
des travawa mener pourgaliser I'adaptation des explications avant de conclure.

2 Modelisation des organisations spatio-fonctionnelles

Les agronomes utilisent des n@dds graphiques, leshoremestels que celui grsené figure 1,
pour syntletiser leurs connaissances sur des exploitations agricoles qu'dtualites. Ces chémes
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décrivent les organisations spatiales des exploitations et offrent une &ttrpn de leur fonction-
nement. Les ch@mes permettent de ré&gmenter des enéis spatiales @iments, champs, routes...)
qui sont organiges sur le dessin, non pas en fonction de leur positionneraegtaphique, mais en
fonction de leurs relations aux autres ergitPar exemple, le chiame de la figure 1 matdise une
exploitation ovin viande de laégion des Causses. Nous pouvons y observer une beégpriexi-
mité du sege d’exploitation et entoé@e de surfaces herlbags qui sont des parcHulires (3 et 7)
contenant des parties culbgs. Les agronomes qualifient ces surfacesadgyat L'exploitation est
organi€e suivant trois quartiers : la route principaépare et fait obstacla I'acees d’une partie
de territoire et les parcours (9-10) plus lointains sont accessibles via un chemin d’exploitation. Un
bois borde ces derniers et le parcours 10 se situe sur une zone plus en altitute. duai &€pare le
parcours 4 du parcours 5 est un obstacle de 4 vers 5 dans la madassoebis ne descendent pas
cette forte pente. En revanche, la remonter ne ésamhe pas. L'exploitant se sert de cette configu-
ration de son territoire pour assurer Watyrage egulier des zones en herbe. Par legemce du point
d’eau et des parties culthes dans le parcours 9, les brebis y sontéatir L'exploitant apprena son
troupeau le chemin de retoarla bergerie en passant par le parcours 5 qui offr&terde I'’herbe
plus verte sous le bois. Les brebis rentrent naturellement en remontde lardre les parcours 5
et4.
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FiG. 1 — Mocklisation, sous forme d’'un cheme, d'une exploitation ovin viande de kagion des
Causses.

2.1 Les graphes d’organisation spatiale

De la description du cheme, on comprend que toutes les relations entre le€smigt sont pas di-
rectement observables. Elles soétefmirées par I'interpgtation du chame que fait 'agronoma
sa lecture. De ce fait, la reconnaissance de formes par des moyens d'analyse d'image n’est pas envi-
sageable pour permettre une regentation des chmes dans un langage informatique. Auada
vue du chogéme, de sa8lgende et des explications d@as par les agronomes, nous avons prepes
traduire le choeme sous la forme d'uGraphe d’'Organisation Spatialeu GOSpréseng figure 2.
Cette traduction,&sultat d'un dialogue entre agronomes et informaticiens a permis deux choses :
d’une part, une meilleure formalisation des ig@ntations chématiques (Capitainet al.,, 2001) et



d’autre part, la construction d’uneérarchie de concepts des termes du domaine. Les termes du do-
maines sont écrits suivant deux Brarchies : une Brarchie desagions spatiales obsdéws sur les
choemes et une Brarchie des relations spatiales entre &ggans utili€es par les agronomes. L'or-
ganisation de ces @iarchies n'est pas #g etévolue en fonction deschanges entre informaticiens

et agronomes lors de la formalisation des eémoes (Le Beet al,, 2002).
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FIG. 2 — GOS traduction du cheme de la figure 1.

Au terme de cette phase d'acquisition de connaissances, nous avoeksentzddescription de
cing exploitations en polyculturélevage laitier sur laégion Lorraine et quatre exploitations des
Causses eflevage ovin viande. Deuxérarchies sur lesgions spatiales omié construites pour
rendre compte des connaissancéximues de chaquégion. La figure 3 grsente la l@rarchie des
concepts deagion pour les Causses. Cettérairchie est orgarée en fonction de I'occupation du
sol. Par exemple, le conceptthandeepiesente une surface principalement utigpour la culture
mais entouge d'un peu herbe. A l'inverse, le conceptMeugattraduit la description d’'une zone
d’herbage dans laquelle sont incluses une ou plusieurs petites surfacesesultiv

Une seule lérarchie des relations manigels par les agronomesgta établie pour les deuegions
étudiees. En effet, les émes termes sont utiis pour écrire les relations entre les eéstdans
les egions. Cette l@rarchie est construite sur la base de krdnichie des relations topologiques
de la tleorie RCCS8 et des relations spatiaigadiees dans (Randell & Cohn, 1992), dans laquelle
les termes du domaine, utilis par les agronomes, ogie clasés. Des relations ternaires ogté
rajouesa cette herarchie pour rendre compte en particulier de la reldfioimedéclinée en relations
SEpare Isoleet Relie

Les GOS sont des graphes biparties conssitde deux types de sommets : éttiet liens. Les
entitts moalisent des &gions spatiales alors que les liens m@iaxknt les relations entr&gions.
Les entiés (resp. liens) so@tiquetes par des concepts Begion(resp.Relation. Leurs propretes
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FiG. 3 — Hierarchie des concepts du domaine assgria egion des Causses.

peuventétre pecies par I'ajout d’attributa leur description. Par exemple, I'etliloc nougat 7
(fort potentiel)est une instance du concegbugatpour laquelle est ajoatun attribut degualite
agronomique qui prend la valeufort potentie] et un attribut destructure qui prend la valeur de
bloc pour indiquer qu'il y a plusieurs surfaces de ce type qui sontegaifpar I'exploitant de la
méme facon (en bloc). Les liens enregistrent, en plus d’autres attributs, l&seqtils mettent en
relation avec les attribusujetet objetqui précisent le dle des entés dans la relation.

2.2 Les GOS-Expliqes

Les agronomes font I'hypoéise qu'il existe une relation forte entre I'organisation spatiale et I'or-
ganisation fonctionnelle d’'une exploitation agricole. Les énoes serverd moctliser I'organisa-
tion de I'espace. Mais plus que ¢a, ils donnawnbir de fagon synitique les modalés d’organisa-
tion du territoire. lls permettent d’extraire les principes de l'utilisation de I'espace par les exploitants.
Cependant, les chemes produits &endent fortement des experts qui les congoivent et des situa-
tionsétudiees. En particulier, le nombre et le choix des relations @gbspour dcrire les liens entre
les enties ependent de l'inter@tation de I'agronome. De plus, nombre des relations magsul
mocklisent des relations fonctionnelles dont l'intération est pcise par les agronomes. Ce tra-
vail d’'interprétation des ch@&mes a permis de capter les explications qui sont esssicdes parties
de graphes &crivant les chames. Les explications sont actuellement @spnées sous forme de
phrases. Cette reggentation devratre enrichie pour permettre leurs manipulations en vue de leurs
adaptations. Nous avons dor&fithi une nouvelle structure associant un GOS et une explication que
nous appelons uBraphe d’Organisation Spatiale Expligou GOS-E Des exemples d’explications
assocaees au graphe de la figure 2 sont dees figure 4. Dans le cas du GOS-E 1, I'utilisation du
champ obturé, par les animauxa fort besoin, est expligupar son fort potentiel d’'une part mais
surtout par sa fsencea proximigé a la fois du sege (surveillance ) et de la bergerie (limitation
des é&placements). Pour le GOS-E 2, I'utilisation du parcours est eXg®iguar la pgsence en son
sein d'un point d’eau (attractif) et par la facditde le rejoindre grce au chemin. Pour le trogsne
exemple, une faible utilisation du nougat est expligypar la pesence de la route qui en entrave
l'acces.

3 Principe du RAPC appliqué aux GOS

Une fois ce premier travail de formalisation des @mes, des GOS et des GOS-E fait, le but
est de construire un syshe permettant I'analyse de nouvelles exploitations et d'enéhepider
rapidement les modadis d’organisation. L'analyse doit se fonder sur les connaissances acquises sur
les preméres exploitationgtudiées en @tail tant en ce qui concerne leur organisation spatiale que



GOS-E 1

objet objet Si5ge de Texploftation objet objet champ cloturé 6
fort potentiel

Exp 1 : Utilisation du champ cloturé par des animaux a forts besoins. La proximité du siege permet la
surveillance des animaux. La proximité de la bergerie limite les déplacements colteux.

GOS-E 2

objet objet sujet objet

parcours 9
chemin

Exp 2 : Le chemin facilite le déplacement du troupeau (il suffit de mettre les brebis sur le chemin pour qu’elles
montent dans le parcours 9). Le point d’eau attire également les brebis dans le parcours 9.

GOS-E 3

sujet sépare

(obstacle)

siege de T'exploitation

nouga

Exp 3 : La route constitue un obstacle nécessitant le suivi du troupeau pour atteindre le parc en
nougat. L'exploitant y emmene ses animaux quand il a du temps.

FiG. 4 — Exemples de graphes d'organisation exm@gésultant de I'intergetation du chasme de
la figure 1. Un GOS-E est constéu’un sous-graphe extrait du GOS natidant le chaéme auquel
est asso@ une explication.

leur organisation fonctionnelle. Ainsi, I'analyse de nouvelles exploitatiobsiitgés en terme d'or-
ganisation spatiale, dans le syisteROSA, est fon@e sur le raisonnemeatpartir de cas qui utilise

les solutions de probmes @ja résolus pouré&soudre de nouveaux prénhes. Le sy&imeROSA

est @ti selon I'architecture classique des syses de RPC : il est constité d’'une base de cas,
d’'une base de connaissances et d'un module de raisonnement. La base de connaissafires est d
par les herarchies des concepts du domaine. La base de cas est @mnsis GOS-E enregist
pour les diferentes exploitationgtudies. Le raisonnement utitissuit I'hypottese du RPC qui
consicere que des probines similaires ont des solutions similaires (Lieber, 1997). Bars, le
raisonnement consiséerechercher, dans les GOS-E de la base de cas, des explications qu’on puisse
associem un graphe &crivant I'organisation spatiale d’une exploitation agricole.ll s’agit donc de
reconndtre dans un graphe fourni (le pr@ohecible ), des sous-graphes similaires aux graphes
des GOS-Esource de la base de cas. Les explications sont ensuite @dsamn fonction d'une
similarité calcuke entre le sous-graphe extrait du pesbécible et le graphesource du GOS-E
correspondant.

L'objet du sysemeétant d'adapter des explications sleurce a cible , nous fondons la re-
cherche de sous-graphes similaieesn graphe dorsur la base de connaissances d’adaptation.
Nous recherchons des sous-graphes dans legar@alible  auxquels nous pourrons proposer des
solutions par adaptation des solutions des gnolglssource . Le raisonnement seedoule en deux
étapes : reil@moration et adaptation. La rémoration consista parcourir la base de cas&te-
connatre dans le proldmecible  des probdmes similaires aux prolaines des casource . Puis,
une fois cette re@moration effectée, la phase d’adaptation consistéransformer I'explication
d’'un des prokmessource en fonction des modifications appeesa cible pour le rendre si-
milaire asource (Lieber, 1997). La section suivantédit les nécanismes de reemoration mis
en ceuvre alors que la section 5 fera le point sur les travaogssairea la ealisation de Btape
d’adaptation.

4 Laremémoration

L'id ée est d’explorer la base de cas afin de retrouver des sous-graphes aib&0Ssimilaires
aux GOS-Esource dans le but de leur construire une explication par adaptation de celle du GOS-E
auquel ils sont ainsi app&s. Le prol@me consiste en fait decomposer le GO&ble en de mul-
tiples sous-prot@mes qui peuvertdtre similairesa differents cas de la base de cas. La&eroration
consiste dona trouver, pour un cas doanles sous-graphes similairase cas au sein du graphe



probkemecible . Cette approche peatcertainggard£tre compagea I'approche utilie dans le
cadre de sysimes d’aidex la conception. Dans cette approche sdfinis, pour des probmes de
conception donges, des sous-prairnes consigiés comme deépisodes de conceptioagolus I'un
apres l'autre (Champin, 2002).

Cette recherche consiste donc en une classificaticibtle par rapport aux proBimessource
de la base de cas. Nous nous placons dans le cadre d’'une classification sur la baseuddsdsi
présenées ci-avant en utilisant les services du &yst de logiques de descriptions, formalisme dans
lequel est refrsenée notre base de connaissances (Meteged., 2003). Une classification dure
implique que I'on puisse trouver un préohesource tel quesource 1 cible , auquel cas
il existe un sous-graphe deble plus sgcifique quesource auquel on peut associer I'expli-
cation desource par simple recopi€tant entendu que I'explication d’'un prébhe doné reste
valable pour un proleime plus sgcifique. Cette approche n'offre pas beaucoup d’explications pour
un probEmecible donréa moins d'une richesse ekine de la base de cas ce qui n’est pas le cas
actuellement, ni @@me un objectif. Au contraire, nous voulons nous appuyer sur des connaissances
d’adaptation permettant de modifier le gragitde pour rendre certaines de ses parties similaires
aux probemes des casource de la base de cas. Nous parlons alors de classificalamtique et le
chemin des modifications rendant une partieitdde  similairea un probémesource constitue
un chemin de similari (Lieber, 1997). L'adaptation consiste alarsonstruire la solution asséei
a chacun des sous-graphes eenoes sur la base des modifications rendant le gmlelsource
similaire au prol#mecible

La recherche de similaés entre prol@mes se fait par une tentative d’appariement des graphes.
L'appariement se fait en dewtapes. La prerareétape est unétape de recherche des sommets et
des arcs appariables en fonction deares @finis dans le casource . Cetteétape fondamentale,
détaillee ci-apeés, permet de coriiler I'explosion combinatoire &ea I'appariement en limitant les
recherches sur les seuls sommets et arcs appariabitapé’ suivante recherche les appariements
des structures des graphes. Elle consigiarcourir le graphe du casurce etatenter de lui appa-
rier des sous-graphes du graphe peoiécible en fonction des sommets et des arcs appariables
détermiresa I'étape peccdente. Leé&sultat est alors une liste de sous-graphes du @nodtible
apparésa des GOS-Bource de la base de cas.

4.1 Recherche des appariements potentiels sur les sommets

En absence de connaissances d’adaptation, nous avogpan donsidré que tous les sommets
de type FEGION (resp. RELATION) étaient comparables entre eux. Une distance @&atsimple-
ment calcube entre deux sommets poufithir leur degé de similarié en consiérant le nombre de
géréralisations menant du concept le plugafique de chaque sommet au concept le plésifigue
commun aux deux sommets. Lé&sultats produits avec cette approcheetinordonieés suivant les
distances calcéks et soumis aux experts agronomes. L'analyse empirique destésits a mongr
plusieurs @fauts. Nous avons congtagu’il y a une limite au dél de laquelle la gréralisation n'a
plus beaucoup de sens. Ensuite, le detdg similarié est fonction du de@rde finesse de descrip-
tion de la hérarchie de connaissances. Plus le nombre de niveawedmbgation des concepts est
grand, plus la distance entre deux concepts dsmeuttreélevee sangtre sggcialement bae sur
des considrations lees aux propétes assoées aux concepts. L'analyse des appariements pespos
nous a mong& que la @réralisation de concepts, ne devait pas, érégal, atteindre le troiéme
niveau de spcialisation symbolis par la ligne de coupure sur laéharchie figure 3. De plus, dans
le contexte de cette diarchie, une distance de plus de quatre substitutions de concepts entre deux
sommets n’'est@réralement pas acceptable, tout comme une somme de plus de dix sur 'ensemble
des sommets des graphes.

Cependant, il y a des cas, comme cel@@gané figure 5, @l les probémessource etcible
devraientétre consiérés comme similaires malgia grande distance entre les deux caeuur
la hierarchie. En effet dans ce cagrnsemble de petits champs$teirésest utili€ par I'exploitant
comme lepoint d’eaupour attirer les brebis vers le parcours. Or, avec lesra# qui viennent &tre
précigs, 'appariement deible  asource ne pourraigtre valice, car sur la base de lagnarchie,
le nombre de substitution€nessaires pour rendre le sommaasemble de petits champ$teirés
similaire au sommepoint d’eauest de huit et de plus, le concept commun le pluscEmue est
au sommet de la Brarchie. Ici, on se heurte aux deux pkahks principaux éisa I'utilisation des
hiérarchies pour comparer des concepts. D’'une part, la édostle de la taxonomie de concepts



n'est pas homogne et d’autre part, cette taxonomie est construite sur la base d’'un point de vue
implicite. Par exemple, la Brarchie des concepts est orgéei€n fonction de I'occupation du sol.
Une mesure de distance comme celle @islans (Ganesaat al, 2001) peut limiter I'effet de la
variation de densitlocale de la taxonomie, mais résput pas les prodines les aux points de vue.

sujet objet

GOS-Sup

ensemble ge petts
champs cléturés

sulel_—gontient 2 >20let

Probléme source du GOS-E 2 Partie du probleme GOS cible

FIG. 5 — Chemin de similari rendant les GOSource etcible comparables.

Ces observations et une éjence d’'acquisition de connaissances d’adaptationagdipar les
agronomes pour dessiner et analyser les organisations spatio-fonctionnelles des exploitations, nous
ont conduita analyser les conditions de comparaison des concepts.&aédravail, nous avons
enrichi les GOS-E d’'une notion de points de vue qui permeté&limid le contexte dans lequel les
explications sont dorées comme cela estgsené dans (d’Aquiret al,, 2002). Les points de vue
sont par exemple lsurveillance du troupeadans le cas du GOS-E 1 de la figure 4 odédplacement
du troupeatpour les GOS-E 2 et 3, lemntraintes sur une surface agricade encore lbccupation
du solpoint de vue auquel est asseeila herarchie pesenge figure 3. Ainsi, d'autres érarchies
sonta construire avec I'aide des experts agronomes afiné&lggar les conditions de comparalailit
entre les concepts du domaine en fonction des points de vue. Dans ce cadre, avec des éfintexte d
par les points de vue, on s’assure que I'adaptation est applicable, i.e. deux sommeésappanit
le méme Ble dans un contexte doén

La déemarche pEsenke ici permet de trouver un graphe GOS-Sup tel soerce C GOS-
Sup O cible avec un chemin de similaétdefini par 'ensemble des substitutions de concepts
entre les sommets appasidesource etcible . L'adaptation est possible dans la mesuiel@
rememoration est fongk sur des connaissances d’'adaptation enrégslans les GOS-E sous la
forme des points de vue et de€harchies auxquelles ils fonéférence. Dans I'exemple figure 5,
on aurait comme sommet du GOS-Sup subsumant les sonpwietsd’eauet ensemble de petits
champs ddturés le sommet ATRACTIF a la place de RGION.

4.2 Extension de la ren@moration

Au terme de cett@tape de re@moration par exploration de la base de cas, une liste de sous-
graphes deible apparésa chaque GOS-E dosrest fournie par le syistne. Mais, il est possible
que certaines parties déble ne soient appagesa aucun GOS-E de la base de cas. Ces parties ne
sont donc pas explicables emtat. Aussi, le travail d’acquisition de connaissances nous a énontr
que parfois des structures spatialesatightes mais pe@loignées pouvaient avoir des explications
assez proches. Il en va ainsi de graph&par exemple 'agronome mélisant une exploitation n'a
pas ju@ utile de péciser si un chemin relie un parcours lointaifa bergerie, comme c'est le cas
pour le GOS-E 2 de la figure 4. Dans ce cas le parcours est simplement&@radiumeétant loin
de la bergerie. Ora moins d’'un obstacle, normalemengpis®, il est consiéré que les surfaces
agricoles d'une exploitation sont toujours accessibles. Dans ce cas, les explicationsessaogi
différentes structures sont identiques. Pourtant, les graphes ne sont pas comparables au sens de
I'appariement écrit ci-avant. En effet, ils n’ont pas leéme nombre de sommets, nil€me nombre



d’'arcs. D'autre part, il arrive que les connaissances d’adaptation nous permettent de transformer
une explication assagta une organisation spatiale d@) lorsque I'on sait pouvoir trouver une
organisation diferente par I'application d'unezgle d'inference spatiale transformant une relation

par une autre.

Pour cela, nous avoresudg les possibiliéss de modifier la structure du graptible  pour ensuite
rechercher des appariements comme expliggcedemment. Ainsi, nous avons ider#itlifferentes
regles d'inErence spatiales permettant de transformer les liens entre |&semiitiales. Ceggles
peuventtre clasées suivant trois cagories :

— Les egles de voisinage : une relation pétre transforree en une relation voisine. Les graphes
de voisinages ongéte decrits pour les relations de la&brie RCC-8 dans (Cohet al., 1997)
comme peseng figure 6.

— Les kgles de composition de relations : une relation entre dégioms peugtre inkréee a
partir de la composition de relations entre ces dé&gkans et une troisime. Par exempl8i une
région A est l'intérieur d'une Egion B et que la&gion B est proche d’'unegion C alors la
région A est proche de l&gion C La composition des relations de distandetéeétudiee dans
(Clementiniet al,, 1997) et la composition des relations topologiques dans (Egenhofer, 1991,
Randell & Cohn, 1992).

— Les egles d'inkrence s@cifiques lees aux connaissances du domaine.

QHQH@\Q/ "0

Déconnecté Connexion Recouvrement  Partie propre Egalit¢ ~ Partie propre non
DC externe partiel tangentielle tangentielle
EC PO TPP & TPPinv NTPP & NTTPinv

FiG. 6 — Graphe des relations de voisinage pour les relations dédai¢tRCC-8.

Une fois appliqées les&gles possibles, un nouveau cycle de&emration peuétre lané sur les
parties non expligéles du grapheible  ainsi transforrd. Les modaliés d’application de ceggles
restenta c&finir. La discussion qui suit tente d’egfthir les contours.

5 Discussion

Parmi les egles d’inErence, certaines permettent de modifier la structure des graphes. La question
se pose alors de savoir dans quelles conditions @gles peuvengtre appliqgées et combien de
transformations sont possibles. Dans (Bunke & Messmer, 1993), éatagns dedition de graphes
sontétudies. Leur encinement permet de transformer un graphe d@oan n'importe quel autre
graphe. Or cette situation n’est pas envisageable, car les transformatiofisezaiemt trop de cas
a étudier qui n'auraient pas de sens en terme de sinélartre deux situations spatiales dees.
Cependant, lesgles d’inerence ne devraient s’appliquer que dans des contexess pgu’ils nous
restenta determiner, ce qui devrait limiter leur utilisation. De plus, nous pouvons nous ligniber
transformer que les parties dible n’ayant pas djaéte appameesa des GOS-E de la base de cas.
Aussi, nous pensons actuellement, que I'application égles doitre contdlée par I'ograteur ou
bien limiteea un seul cycle de transformation pour limiter I'explosion combinatoire tout en restant
dans des contextes de raisonnement spatial raisonnable.

La liste des transformations par substitution de concepts sur les sommets et par application des
regles d'inerence pour rendre deux graphes similaires permeéfiieidun chemin de similaié tel
que c&fini par (Lieber, 1997). Ce chemin de similérgervira de bas&la construction d’'uichemin
de modificationgMelis et al, 1998) pour le calcul des adaptatichspporter sur les explications
des casource pour proposer de nouvelles explications aux peoi#scible  (figure 7).



X chemin de R .
Probléme source <= — Probléme cible
similarité

chemin de
modification

Sol(source) » Sol(cible)

FIG. 7 — Cycle d’adaptation deol(cible)

Cependant, les explications sont actuellement desrsous forme de simples phrases. Cett&repr
sentation n’est pas suffisante pour permettre I'application des chemins de modifications sur les ex-
plications. Pour cela, nous avons envisdg possibilié de lier les termes d’'une explication aux
sommets du GOS-E auxquels ces termes féfirence ou encore d'utiliser le formalisme des
planation patterngels que pesenés dans (Schargt al,, 1994).

6 Conclusion

Dans cet article, nous avonségseng les graphes d’organisation spatiale (GOS) quiéspntent
les probémesa analyser dans le cadre du &BEROSA, ainsi que la base de connaissances du do-
maine sur laquelle s’appuie leur ndisation. Puis, nous avonsgseng les GOS-E qui repsentent
des couple$P,Sol(P)) ou P est un prol#me repesené par un GOS e5ol(P) est la solution
repiesenge par I'explication assoee au GOS. Le principe du raisonnemamartir de cas appligu
au GOS &té cecrit avant de psenter les stragies de re@moration en commencant par I'appa-
riement des sommets rendus similaires par des substitutions sur les concepts dont ils sont instances.
Puis, nous avons moutique I'application d’'inkrences spatiales pouvait augmenter les cémadit
sysemea donner des explications. Enfin, nous avons désdet quelques uns des préfles qu'il
restea resoudre pour le@eloppement de notre sgste. De nombreux travaux rest@nnener pour
aboutira un systme complet de raisonnemenpartir de cas. En ce qui concerne la ésnoration,
la question se pose des ségiesa appliquer. Une esquisse de solutioata propoge mais I'im-
plantation desé&gles d'inErence rest@ faire pour valider les choix propes. Pour ce qui est de
I'adaptation, les&flexions meaes pour la re@sentation et la manipulation des explications devront
étre poursuivies afin de permettre l&gfration d’'un module d’adaptation au sein du 8FsROSA.
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