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L’article [5] présente un simulateur de protocole de routage basse consommation dans un
réseau de capteur devant envoyer une alarme lors de la détection d’un nuage toxique. Cet ar-
ticle montre que pour comprendre la consommation d’énergie d’un capteur, il ne suffit pas de
simuler les différents composants d’un seul capteur (batterie, processeur, radio, etc.), mais il faut
simuler de milliers de capteurs, l’application qu’ils exécutent, et l’environnement qui influe sur
leur comportement (ici le nuage toxique). La programmation d’une telle application demande de
traiter simultanément des comportements temporels complexes comme le modèle de la radio, des
structures de données riches comme le graphe du réseaux, des traitements algorithmiques com-
plexes comme l’ajout ou la suppression de capteurs dans le réseau et des comportements non
déterministes comme les mouvements du nuage.

ReactiveML [3] est un langage de programmation à la ML étendu avec des constructions issue
du modèle de programmation synchrone [1]. Il combine ainsi l’expressivité d’un langage généraliste
avec des constructions issue du modèle synchrone pour la programmation des aspects temporels.
Il a donc été utilisé pour programmer ce type d’applications [2, 6]. Néanmoins, ReactiveML ne
propose pas de support pour la programmation de comportements non déterministes.

Le but du stage est de proposer une extension de ReactiveML avec un modèle de programmation
de comportements non déterministes tel qu’on peut le trouver dans le langage de programmation
Lutin [4]. Il faudra en particulier définir la sémantique de cette extension et les techniques de
compilation associées.
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