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Dans ce travail, nous présentons ParadisEO ([2]), un framework ouvert orienté objet et dédié à l’implémentation
d’algorithmes évolutionnaires. ParadisEO fournit un ensemble de classes dont le but est de faciliter le
développement et l’exécution de programmes efficaces. Ladistinction conceptuelle entre les solutions et le
problème qu’elles tentent de résoudre confère à ParadisEO une souplesse de développement et un maximum
de code réutilisable. Le module ParadisEO-EO propose une collection de composants et d’utilitaires pour le
design et l’implémentation d’un PSO. Les caractéristiques avancées et l’architecture de la plateforme per-
mettent une conception simple de PSO multi-objectifs mais aussi l’exploitation des modèles distribués et
parrallèèles. De plus, une panoplie de composants relatifs aux stratégies PSO standard de calcul de vitesses
et de mouvements est intégrée au sein du framework. Nous exposerons alors la structure logicielle d’un
algorithme PSO implémenté sous ParadisEO et une illustration par un exemple simple.

Dans un second temps, nous présentons comment les stratégies de recherche largeur incrementielle (line
searchers) bien connues en optimisation continue peuvent être utilisées pour développer des algorithmes
PSO mimétiques. Dans un premier temps, nous présenteronscomment les line searchers ont été utilisés
pour la réalisation d’un mécanisme de guidage d’un PSO pour des problèmes d’optimisation scalaires [3].
Comme ces techniques sont bien adaptées (mais non restreintes) à la recherche locale, l’algorithme obtenu
peut être considéré comme mimétique. De plus, les mêmes techniques ont été utilisées pour la réalisation
d’un nouveau type d’Hill Climbing. Nous présenterons les différents algorithmes proposés et quelques
résultats numériques afin de prouver leur efficacité.
Finalement, nous nous intéresserons aux problèmes multi-objectifs. Nous présenterons une procédure de
recherche itérative guidée par un point (pointwise iterative search) sans utilisation des gradients (et sans ap-
proximation de ceux-ci). Etant donné un pointx0 pris dans le domaine de recherche, la procédure recherche
des points dominés dans son voisinage en utilisant des techniques d’hill climbing similaires à celles décrites
précédement en mono-objectif. De plus, en utilisant certaines propriétés géométrique des cônes de domi-
nance et de diversité ([1]), la méthode est capable de se d´eplacer le long du front Pareto. Si les points sont
”proches” du front Pareto, plusieures itérations sont réalisées dans la direction favorisant la diversité. La
figure 1 montre une séquence d’itérations sur le problèmemulti-objectif suivant (convexe) :



F : Rn → R2

F (x) =

(

(x1 − 1)4 +
∑

n

i=2
(xi − 1)2

∑

n

i=1
(xi + 1)2

)

(1)

avecn = 10. L’utilisation de 2453 évaluations montrent que cette stratégie locale est relativement efficace.
De plus, nous montrerons différentes possibilités d’intégration de ce processus local dans dans des algo-
rithmes evolutionnaires multi-objectifs. Par exemple, laprocedure peut être intégrée dans un algorithme
à essaim de particules multi-objectif (MOPSOs), car leHill Climber with Sidestep peut être vu comme
un outil permettant de déterminer localement une direction (local guide) pour chaque particule. Nous
présenterons quelques paramètres de gestion du pas et concluerons par quelques résultats numériques.
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Figure 1: Résultat duHill Climber with Sidestep sur le problème bi-objectif (1) avecn = 10. L’algorithme a été
initialisé avecx0 et a effectué 2453 appels de fonction.
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