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Le « Feed back » (rétroaction)

1. ROle de REGULATION (homéostasie).

2. Rdle de CUMULATION CYCLIQUE - destiné a
faire évoluer une situation «en spirale»
par la réaction du programme.

. Role de CUMULATION DIDACTIQUE dirigé
vers la mémoire de la source pour faire
évoluer sa stratégie.




Les « lois » de la robotique
d’Isaac Asimov (1940)

Ne jamais nuire, n1 activement, ni
passivement a un etre humain.

Ne jamais désobéir a un etre humain, sauf
lorsque l'obé€issance enfreindrait la premiere
loi.

Ne jamais mettre en danger sa propre
sécurité, sauf si cela devait enfreindre les
deux premieres lois.
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La «1o1 0 » de la robotique
d’Isaac Asimov

Un robot ne peut
huire a I'humanité
ou, restant passif,
laisser I'humanité
en danger.

1920-1992
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Exemples

Le guidage des missiles balistiques
Le thermostat « intelligent »
L’appareil photo cybernétisé

La boite de vitesse proactive

Le structuralisme 77?

Le fonctionnalisme 77?

La psychologie sociale 77?

Les systémes intelligents

Les entreprises apprenantes ?
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Les prolongements

. L’automatisme

. Lalogique formelle

. La modélisation

. Les systemes experts

. La cognitique

. Les sciences de la décision
. Lasystémique
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