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— Activité
Définition 2

Toute méthode permettant de construire un modéle de la
réalité a partir de données, soit en améliorant un modéle
partiel ou moins général, soit en créant complétement le
modéle.
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@ soit en redistribuant la bande passante
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Ce sont des éléments de CL x EVT2 x R

@ CL est 'ensemble des classes AF1.1 ,AF1.2 et BE ()
=AF1.1, AF1.2 BE.

@ EVT est un événement qui correspond a un état du
réseau.

@ R est I'ensemble des régles de configuration qui sont
sur Léquipement.

Fréquence :

Définition

Conclusion et

Porspoctives Une alarme est déclenchée a chaque fois qu’il y’a chan-
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Introduction 1 SousUtilseBW RBW* (AF) < 20% BW’ ( AF)
Contexte 2 BesoinBW RBW (AF)> 80% BW (AF)
3 LegerCongestion Perte®(AL) < 20%
‘ 4 Congestion 20%<Perte(AF)< 50%
Apprentissage... — —— - - — —
5 SevereCongestion 50% < Perte(AF)< 20%
Module... 3 )
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@ Ensembliste
e AjouterRegle(Condition, Actions)
e InhiberRegle(NumeroRegle)
e SupprimerRegle(NumeroRegle)
@ Sur une régle

ChangerScheduler(NouveauSched)
ChangerQueuer(NouveauQueuer)
MajShaper(NouvellesParams)
ChangerCondition(Anciennes, Nouvelles)

RedistributionBW()
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Perspectives

Perspectives :
@ Gestion et apprentissage distribué

e Définition d’'un algorithme et d’un protcole de partage

de connaissances
o Determiner la portée du partage

e définition plus precise de ce qu’est la connaissance

@ Tests de performance
@ ontologie

@ logique floue pour I'estimation de I'impact d’'une

action sur le réseau

@ Preuve mathematique avec les automates
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