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G-RESEAUX DANS UN ENVIRONNEMENT ALEATOIRE (*)

par Jean-Michel Fourneau M) et Dominique VERCHERE Q)

Communiqué par Catherine ROUCAIROL

Résumé. — Nous étudions des réseaux de clients positifs et négatifs dans lesquels les paramétres
tels que les taux d’arrivée, les probabilités de routage, les taux de service et les effets des signaux
dépendent de 1'état d’une chaine de Markov modulante. Ces modéles introduisent une nouvelle
généralisation les réseaux de file d’attente, et en particulier dans la classe des G-réseaux, définis
par [4]. Nous montrons que dans certaines conditions la distribution a 1’état stationnaire du nombre
de clients dans les files est a forme produit. Ces résultats sont obtenus comme corrollaire d’une
propriété tres simple sur les chaines de Markov a n dimensions comportant une modulation. Malgré
sa simplicité, cette propriété semblait jusqu’alors ignorée.

Mots clés : Files d’attente, forme produit, environnement aléatoire, réseaux généralisés.

Abstract. — We study networks with positive and negative customers (or Generalized networks of
queues and signals) in a random environment. This environment may change the arrival rates, the
routing probabilities, the service rates and also the effect of signals. We prove that the steady-state
distribution has a product form. This property is obtained as a corollary of a much more general
result on multidimensional Markov chains.

Keywords: Queues, product form, random environment, generalized network.

1. INTRODUCTION

Lorsque 1’on doit modéliser le comportement de systemes dynamiques a
I’aide de réseaux de files d’attente, on s’apergoit que les différents parameétres
du modeles doivent souvent étre des fonctions de 1’environnement. Par
exemple, les taux d’arrivée dans le réseau varient au cours du temps, la
durée de service d’un client dans une file dépend de sa date d’arrivée,
le routage des clients entre les files est modifié. Ceci est particulieérement
important dans le cas des réseaux ATM ou la sporadicité des arrivées est
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428 J-M. FOURNEAU et D. VERCHERE

un phénomene crucial, mais aussi dans le cas de systémes distribués ot I’on
cherche & équilibrer la charge sur les différentes composantes.

Contrairement aux réseaux, les files d’attente isolées dans un
environnement aléatoire ont fait 1’objet de nombreux travaux. Dans ces
modeles, on étudie I’influence d’un processus stochastique Markovien sur
I’évolution des variables aléatoires qui caractérisent le systeéme. Ces variables
aléatoires peuvent &tre le nombre de clients dans la file, le temps d’attente, le
taux d’utilisation, ... Ce processus environnement, appelé aussi « processus
des phases », permet de prendre en compte 1’influence de 1’environnement
dans les paramétres du modele. Une trés bonne synthése sur les files d’attente
simples modulées par une chaine de Markov est présentée dans [23]. Dans
ces modeles, les taux de service et les taux d’arrivée sont des parametres
de la chaine dite « principale ». Ces paramétres sont modulés par les
changements de phase d’un processus de Markov dit « secondaire » qui
modélise I’environnement. Les changements de phase de la chaine de Markov
secondaire peuvent étre diis 4 une variable externe ou interne de la chaine
de Markov principale.

Peu de résultats analytiques ont été démontrés pour les réseaux de
files d’attente dans un environnement aléatoire. L’approche « matrice
géométrique » de Neuts [22] ne permet pas d’analyser des réseaux de
files infinies et de nombreux problémes numériques ne sont pas actuellement
résolus.

Récemment, dans [27] la distribution stationnaire d’un réseau markovien
dans un environnement modulé a été obtenue en utilisant les propriétés
de la chaine inverse [19]. Zhu démontre ainsi une condition nécessaire et
suffisante pour que cette distribution du nombre de clients dans les files du
réseau soit a forme produit.

L’objet de cet article est, initialement, de présenter une condition de
solution a forme produit pour des réseaux généralisés dans un environnement
aléatoire. Mais 1’approche nous a conduit 2 démontrer un résultat beaucoup
plus général sur des chaines de Markov a n dimensions et comprenant
une phase. Les résultats sur les réseaux généralisés sont alors vus comme
de simples corollaires de ce résultat général, ce qui permet de simplifier

considérablement les preuves.

Les réseaux généralisés (ou G-réseaux) ont été introduits par Gelenbe [4,
5, 11]. Dans ces réseaux, on considére deux natures de clients : les
clients positifs et les clients négatifs. Et on ajoute un nouveau concept :
la suppression d’un client positif par un client négatif. Un client positif
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G-RESEAUX DANS UN ENVIRONNEMENT ALEATOIRE 429

est un client usuel des réseaux de files d’attente [1, 17] (voir [21] ou [9]
pour une présentation des principaux résultats sur les réseaux usuels de file
d’attente). Lorsqu’un client positif est servi, il est routé dans une file en tant
que client positif ou en tant que client négatif. Un client négatif arrivant
dans une file non vide détruit un client positif (la taille de la file est réduite
d’une unité) et disparait instantanément. Si la file est vide, le client négatif
n’a aucun effet et il est supprimé. Un client négatif ne regoit pas de service.
Les G-réseaux incluent donc toutes les transitions de clients des réseaux
de Jackson. De plus, la transition correspondant au départ synchronisé vers
I’extérieur de deux clients issus de deux files distinctes est modélisée par
les trois événements simultanés suivants : fin de service, routage vers une
autre file en tant que client négatif et destruction d’un client positif par un
client négatif. Plusieurs extensions de G-réseaux ont alors été développées :
nous ne citerons ici que ceux qui ont un intérét pour cet article (pour une
bibliographie plus exhaustive sur ce sujet, consulter [2]) :

e une solution 2 forme produit pour les G-réseaux monoclasses avec
destruction multiple est démontrée dans [6]. Dans ce G-réseau, la
synchronisation entre deux files est plus forte car cette transition
correspond au départ simultané d’un groupe de clients issus de deux
files distinctes. Un résultat du méme type a été obtenu par Henderson
[12]. Le cas de la remise a zéro de la file (qui correspond & une capacité
de destruction non bornée) a été¢ démontré en multiclasse par Fourneau
et al. [18].

e Dans [7], Gelenbe démontre une solution a forme produit pour
des G-réseaux monoclasses dont les clients négatifs provoquent des
mouvements de clients positifs. La synchronisation est alors étendue a
trois files. En effet, cette transition correspond a une fin de service dans
une premiére file, un routage vers une deuxieme file en tant que client
négatif et un déplacement d’un client positif de cette deuxiéme file vers
une troisieme file.

Initialement les G-réseaux ont été développés pour modéliser Ile
comportement des réseaux de neurones. Chaque file d’un G-réseau modélise
un neurone. Les clients positifs circulant entre les files représentent les
signaux excitatoires échangés entre les neurones. Les clients négatifs
provenant de I’extérieur ou depuis une file du G-réseau représentent les
signaux inhibiteurs qui diminuent le potentiel d’un neurone (voir [2] pour une
bibliographie & ce sujet). Les réseaux généralisés ont été également employés
pour modéliser des destructions de paquets [14], les problémes d’équilibrage
de charge [2]. Dans [13], des mesures de performances sont calculées sur des
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430 J.-M. FOURNEAU et D. VERCHERE

G-réseaux qui modélisent des ateliers de fabrication ou peuvent &tre produit
des pieces défectueuses, ainsi que des systémes informatiques soumis a des
pannes supprimant instantanément.tous les clients d’une file.

Le but de cette étude est de démontrer une condition suffisante de solution
a forme produit pour des G-réseaux dans un environnement aléatoire. La
principale difficulté vient du fait que la réversibilité ne s’applique pas a
la chaine de Markov associée aux nombres de clients dans un G-réseau.
Nous nous ramenons alors a une chaine de Markov a 2 composantes dont
une phase. Et nous montrons une condition suffisante pour que la solution
stationnaire de cette chalne soit le produit de la solution de la chaine
modulante par la solution de la chaine modulée. Ce résultat, quoique tres
simple, ne semble pas avoir été déja énoncé. Il permet ensuite d’obtenir
comme simple corollaire les résultats sur les réseaux généralisés que nous
cherchions a obtenir, et ceci sans passer comme nous 1’avions fait dans
certains cas par la résolution des équations d’équilibre global. Ce résultat
sur les chalnes nous permet aussi de redémontrer les résultats de Zhu qui
avaient initi€é notre étude. Enfin, puisqu’il s’applique sur des chaines de
Markov, ce résultat n’est pas limité aux réseaux de files d’attente et peut Etre
utilisés dans tout formalisme de modélisation permettant de construire des
chaines : réseaux de Petri stochastiques, réseaux d’automates stochastiques,
algebre de processus.

Le plan du papier est donc le suivant. On présente au chapitre 2 le résultat
sur les chaines de Markov. Puis les chapitres 3 et 4 sont consacrés a deux
types de réseaux généralisés. Dans le premier G-réseau, les taux de services
sont dépendants de 1’état du G-réseau et de I’environnement. Dans le second,
les transitions de synchronisation sont modulées et sont associées a un groupe
de clients de taille finie. Nous donnons les conditions de stabilité de la chaine
de Markov associée a ces deux G-réseaux dans un environnement markovien.
Enfin le chapitre 4 est consacré a un exemple d’utilisation d’un tel résultat
pour estimer des taux de perte dans un réseau a haut débit avec mécanisme
d’acces sélectif. En guise de conclusions, on suggere également plusieurs
autres applications possibles de ces résultats.

2. CHAINE MODULEE

On considére une chaine de Markov (7;u) en temps continu a deux
composantes : u représente la phase alors que 7 est un vecteur dont les taux
de transitions dépendent de la phase. Par contre les transitions de la phase
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ne dépendent pas de 1’état de la composante 7. On suppose que la variable u
est a support fini. On a deux type de transition :

e les transition modifiant I’état de la phase, leurs taux définissent un
générateur ¢ = (quov) ;

e pour chaque phase u, les taux de transition modifiant 1’état de la chaine
principale. Ces taux définissent une matrice de dimension infinie :
Ou) = ( nn’(u))

On peut alors écrire 1’équation de Chapman-Kolmogorov pour 1’état

d’équilibre du systéeme en supposant que celui-ci existe.

p(7;u Z Qi i (uw) + p(7i; U,)unv

' £7 vEu
= > p(#5u)Qara(w) + > p(7; v)gvu- (1)
R#ER v#u

THEOREME 1 : Soit w(u) la mesure invariante de la chaine secondaire (i.e. :
la phase) :

7r(u) Z Quv = Z 7r('U)QUu- (2)

vEU v£U

Et soit p(u) le vecteur propre dominant de la matrice Q(u).

Si tous les vecteurs propres dominants p(u) sont égaux (et donc
indépendants de w), alors la mesure invariante de la chaine (ﬁ;y,) est a
forme produit

p(7; u) = p(A)m(u). 3)
Preuve : La preuve consiste en des manipulations algébriques de 1’équation

de Chapman Kolmogorov que nous venons d’écrire. En séparant les taux de
transition, 1’équation (1) devient :

p(7;u) Z Qar(w) — Y p(it';u) Qs 7 ()

fir£A 7 it
= — | p(@w) Y quo — > p(7t;v)qou |- (4)
v#u v#u
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432 J.-M. FOURNEAU et D. VERCHERE

En introduisant la ‘solution & forme produit dans 1’équation (4), pour tout
u € U, on obtient :

m(u) | p(7) Y Qar(w) — Y p(i'; u) Qi (w)

AER ' £7
= —p(R) (w(u) S duo = 3 7 (W) |- (5)
v#u vEU

Mais puisque 7(u) est la mesure invariante de la chaine secondaire, le
membre de droite de I’équation (5) est nul. Donc pour toute phase w :

p(R) Y Qaw(w) =Y p(i) Qs a(u). (6)

£ i

Et puisque I’on a fait I’hypothese que la solution p(7) est indépendante de
la phase u, on a bien prouvé que la solution a forme produit satisfait a
I’équation d’équilibre.

On note p = (p(R)) ; @ € S le vecteur solution. Matriciellement,
I’équation (6) s’écrit :

pQ(u) = 0. (7)

Ce résultat, simple, indique que si toutes les matrices Q(u) possedent
le méme vecteur propre dominant p, alors le systtme a une solution a
forme produit. Cette condition peut sembler trop restrictive. En fait, malgré
cette contrainte, le résultat peut se révéler intéressant. La premicre idée,
que nous détaillerons lors de la conclusion, est de fournir une base pour
une approximation si la contrainte n’est pas vérifiée. L’autre idée est que,
justement, cette contrainte a un sens en modélisation de systeéme soumis
a un contrdle. Contrdler 1’accés a un réseau, ou contrbler la charge dans
un systéme distribué, c’est essayer de lisser des variations sporadiques en
adaptant des parametres pour garantir une charge constante. Cette idée est
développée au chapitre 5 ou on traite un exemple d’acces sélectif. Les
résultats des chapitre 3 et 4 sont directement obtenus du corollaire suivant :

COROLLAIRE 1 : Dans le cas ou les composantes du vecteur p sont également
a forme produit i.e. p(7) = Hfil pi(n;) et ou les probabilités marginales

pi(n;) suivent une loi géométrique de parametre p; alors 'hypothése d’égalité
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G-RESEAUX DANS UN ENVIRONNEMENT ALEATOIRE 433

des vecteurs propres dominants devient que le ratio p; est indépendant de
la phase u.

3. G-RESEAU MODULE AVEC DESTRUCTION SIMPLE

3.1. Modéele

Soit un G-réseau constitué de N files d’attente de capacité infinie.
Les services sont exponentiels d’intensité dépendant de la phase. L’état
du G-réseau a la date t € RT est représenté par le vecteur 7i(t)

(n1(t),n2(t),- -, nn(t)) on n;(¢t) est le nombre de clients dans la file <.

Posons § = N Lorsque le chaine de Markov secondaire est dans la phase
u(t) = u, on a :

1.

les arrivées extérieures sont réparties suivant un processus de Poisson
dépendant de la phase u. Le taux d’arrivée extérieur des clients dans
la file i est noté AJ (u) et le taux d’arrivée extérieur des signaux est
noté A; (u).

Si I’état du G-réseau est 7, le taux de service de la file 7 est dépendant
de son état n; et de la valeur de la phase. Le taux de service du
client en cours, suit une loi exponentielle de moyenne p;(n;,u) avec
Vu € B, p;(0,u) = 0.

Lorsqu’un client a terminé son service dans la file ¢, il est routé vers
la file j en tant que client avec la probabilité PZ"]*' (u) ou alors quitte
le réseau avec la probabilité d;(u).

Lorsqu’un client a terminé son service dans la file 2, il est routé vers
la file j en tant que signal avec la probabilité F;; (u). Pour toute phase
u € B et toute file ¢ € [1..N], on a :

N N

SOPHw) + Y P(u) + di(u) = 1. (8)
7=1 1=1

Pour ce modele, on suppose que les matrices P(u) ont leurs éléments
diagonaux nuls donc : P (u) = Pj (u) = 0. L’hypothése P (u) =0
n’a pas de conséquence sur la généralit€ du modele. On pose
P;(u) = 0 pour éviter les transitions du type : @ + 2¢; — @
correspondant & une synchronisation multiple sur une file. Le cas
de la destruction groupée, est traité dans la section 4.

Lorsqu’un signal arrive dans une file non vide 4, il diminue la valeur n;

avec une probabilité dépendant de 1’état de la file n; et de la phase u
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de la chaine de Markov secondaire. Cette probabilité de destruction,
notée R;(ni,u), est proportionnelle a u;(n;,u) :

Ri(ni,u) = ©i(u)pi(ni, u). (9)

Le coefficient de proportionnalité ©;(u) est dépendant uniquement
de la phase u. Comme R;(n;,u) est une probabilité, on a Vu € B,
0 < ©i(u)pi(n;,u) < 1. Donc le taux de service de la file i est

contraint pour tout état du réseau : 0 < p;(ni,u) < @_l(u).

Solution a forme produit

es hypothéses de la section 3 permettent d’affirmer que le processus

stochastique {(7(t), u(t));t > 0} est une chaine de Markov a temps continu
représentant I’état du systtme : réseau + environnement. Les taux de

transition de cette chaine sont :

Transitions Taux de transition

(7i(2), u(t)) — (@' (8),v' (1)) T{(7(t), u(t)); (7 (), u' ()]
(n1,~-~,nN,u)—»('nl,---,n,v,'u) . Quv

(n1,--,nn,u) = (R, e+ 1 ) A (u

(nli"'vnN:u) - (nl)"'ni - 1)72'] +1*",TI/N,‘U,) ;A,(nl,u)Pj;(u)

(1, -, u) = (1, = Lng — 10 0y, ) wi(ns, W) P (W) R (nj, u)
("’1)‘ ‘o anNru) i (’I’L],' cea My — 1,--- ,TLN,‘LL) ui(niwu)di(u)

+ui (i, w) P (W) (1 — Rj(nj, u))
+>‘i (‘IJ,)R,‘ (nz s u)

Notons que le taux associé a la transition (nj,---,ny,u) — (ng,---,
n; — 1, -, ny,u), regroupe plusieurs événements. Lorsque la phase de la
chafne modulante est u, ’événement associé peut étre :

une fin de service d’un client dans la file 7 suivi d’un départ vers
Iextérieur avec la proportion g;(n;, u)di(u) ;

une fin de service d’un client dans la file ¢ suivi d’un routage en
tant que client négatif sans effet dans une file 5 avec la proportion
pi(mi, u) P (w)(1 ~ Rj(nj,u)). Cet événement inclus le cas ot la file
j est vide ;

un routage depuis I’extérieur d’un client négatif qui réussi sa destruction
dans la file ¢ avec la proportion A; (u)R;(ni,u).

Supposons qu’il existe sur cette chaine, une distribution d’équilibre, le

résu

N

ltat ci-dessous indique que cette solution est a forme produit sous

certaines conditions.
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THEOREME 2 : Soit un G-réseau avec des taux de service dépendants de
I’état et d’une phase markovienne satisfaisant la contrainte (9), si le systéme
d’équations non-linéaires suivant :

Al (w)

) = 16w ()

(10)

avec !

N
AF () = M () + 3w (WP (w)
. (11)
A7 (u) = A7 () + 3w (w) Py ()
1=1

admet une solution positive vérifiant pour tout i et pour tout u les deux

contraintes suivantes :
1. pi(ni,u) = ﬁ‘)u—) est indépendant de u (on conserve cependant la
notation p;(n;,u) ;
s o n;  wi(w) T NPT
2. la série Y0 1[Iy nikuy converge alors la distribution de
probabilités a Uétat d’équilibre du systéme est a forme produit :

N
p(ﬁa ’LL) = Tu Hpi(nia u) (12)
=1

avec pour tout file © du G-réseau et toute phase u :

n;

pi(niy ) = pi(0,u) [ 2 (13)

k=1 ik, u)

1
1+ 3= Ik %
Preuve du théoreme 2 : 1l s’agit d’une application élémentaire du
corollaire 1 puisque la solution du systtme non modulé est le produit de

distributions géométriques dont les parametres sont solutions des équations
de flux (voir [26]). ‘

Remarque 1 : A défaut d’utiliser ce résultat, on peut écrire I’équation de
Chapwman Kolmogorov & I’équilibre et vérifier que la solution proposée est la

pi(0,u) = (14)
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436 J-M. FOURNEAU et D. VERCHERE

bonne. Nous ne donnons pas ici cette preuve que 1’on peut trouver dans [26],
mais par souci de complétude nous expliquons maintenant cette équation et
les différents termes qui la composent. Pour tout état (7i,u) de la chaine :

N
p(7,u) z (AF (u) + A7 (w) Ri(na, w) + pi(ni,u)) + Z Quv
i=1 {veB;v#u}
= Z p(ﬁ‘a ’U)(]«uu [1]
{veB;v#u}
N
+ > p( + &, wpi(ni + 1, u)di(u) 2]
i=1
N
+ D p(7 &, wAf (1) Ln>0) 3]
i=1
N N
+ 3> (7 + € — €, u)pi(ni + 1,u) P (u) g, >0 (4]
=1 5=1

N
+ 3 " p(i+ &, w7 (w)Ri(ni +1,u) [5]
1=1

+ 3> p(A+ & + €5, u)pi(ni + 1,u) By (w)Rj(n; + 1,u)  [6]
i=1 j=1
N N

+ 305" bl + & wwi(ni + Lu)P ()1 - Ry(ng,w). [7

=1 j=1

La partie gauche de cette équation est l’intensité avec laquelle le systéme
sort de I'état (7i,u) par :
e une modification de ’état 7i du G-réseau ;
e un changement de phase de [’environnement.
Le membre de droite correspond a ’intensité avec laquelle le systéme atteint
Iétat (7, ) depuis :
e un changement de phase dans le terme [1] ;
e une fin de service dans la file i et un départ vers l’extérieur dans le
terme [2] ;
une arrivée extérieure de client dans la file i : [3] ;

une fin de service dans la file i et un routage en tant que client vers une
autre file j : [4] ;
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e une arrivée extérieure de signal dans la file v out il réussit a supprimer
un client : [5] ;

e une fin de service dans la file v et un routage en tant que signal vers une
autre file j ou il réussit a supprimer un client : [6] ;

e une fin de service dans la file i et un routage en tant que signal vers une
autre file 7 ou il ne réussit pas a supprimer un client, c’est-a-dire soit la
file j est vide, soit le signal est inopérant : [7].

Ce résultat n’est pas suffisant pour prouver l’existence d’une solution 2

forme produit, on doit également montrer que le systtme d’équations non

linéaires (10) a une solution dans Rf xM qui vérifie les deux contraintes

du théoréme.

3.3. Conditions de stabilité

Le systeme de point fixe trouvé en (10) n’est pas linéaire. Il est difficile
de montrer qu’une solution a forme produit existe. Pour une phase u fixée,
le probléme se ramene a la stabilité d’un seul systéme de point fixe. Ce cas
est traité dans [24] et nous reprenons ici cette méthode en 1’adaptant. Pour
notre modele, le probléme de point fixe se décompose en M sous systemes
de point fixe. On définit donc la fonction F' : RN*M _, RNXM dont les
éléments sont pour w = (w;(u)) € RVXM

N (u) + 3270 wi(w) P (w)

1+ 03(w) A7 (u) + 9 w; () P ()]

F(w) 2 (15)

Nous pouvons donner des conditions suffisantes pour I’existence d’une
solution & I’équation de flots pour ce G-réseau modulé avec dépendance
d’état. La preuve est une application de la-théorie des points fixes donnés
dans [10] et utilisée dans [8]. En adaptant I’algorithme défini dans [3] & ce
modele, on peut calculer les solutions w;(u) quand elles existent.

THEOREME 3 : Pour tout w € B, si les matrices M(u) définies par leurs
Pi(w)
140 (u)A; (u)

fixe v € RY*M (cf [16]).

Preuve : Montrons que F' est une fonction qui vérifie les hypotheéses du
théoréme de Brouwer :

éléments M;j(u) = sont transitoires alors F admet un point

1. la fonction F' est continue sur un sous ensemble H de Rf‘\_f xM ;

2. H#0;
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3. H est un ensemble compact et convexe ;
4. F(H) C H.

Définissons un nouvel opérateur linéaire et croissant G, par ses composantes
telles que :

Vo e RYP>M et YueBYi€ [1.N], Fiu(w) < Giu(w)  (16)
on a Vi et Vu, ©;(u) Z;V=1 w;j(w)Pj; (u) > 0, ainsi 'opérateur G est défini :

AN AT P W
Giu(w)= My ! (17)

la propriété (16) est notée :
Yw € R]_XXM F(w) % G(w).

Pour chaque phase wu, réécrivons G sous forme matricielle. Soit les

= (Gy — (bi(w) = M@
vecteurs Gy (w) = (Glm(“’))lgisz\f’ b(u) = (bz(u) = 1+@i(“)f\?(u))15igN
et w(u) = (i(u)))1<icy. on @ :

Gu(w) = b(u) + w(u)M(u).

Comme on suppose que les matrices M(u) sont transitoires, la matrice
(I — M(w)) est inversible. L’opérateur G a un point fixe w* tel que

VueB w(u) = b(u)(I — M(u)) ™.

Soit H un sous ensemble de vecteurs de Rj\_f xM par composante, les
composantes sont inférieures aux composantes de w*. L’ensembles H est
défini par :

IH]:{wERi’XM:ijjw*}.

Comme ce G-réseau modulé est ouvert, w* # 0 et donc H n’est pas vide. De
plus H est compact et convexe. Comme 1’opérateur G' est non décroissant
sur chacune de ses composantes :

wi,ws € RYXM ) < e = G(w) < G(w2)
+

donc
Vw € H G(w) X G(v*)
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et
VweH Fw) X Gw) X GWw*) =w*

et enfin
FHYCH

F est un opérateur continu sur H, F’ satisfait les hypothéses du théoréme de
point fixe de Brouwer donc F' a un point fixe dans H. O

4. G-RESEAU MODULE AVEC DESTRUCTIONS MULTIPLES

Nous présentons un autre type de G-réseau modulé ayant une solution a
forme produit. L’effet d’un signal est de supprimer un groupe de clients en
attente ou en cours de service dans une file [6]. De plus la taille du groupe
dépend d’une variable aléatoire extérieure.

4.1. Modéele

Considérons un G-réseau dans un environnement aléatoire dans lequel la
synchronisation entre deux files est étendue a un groupe de clients de taille
{ finie ou infinie. La distribution de la taille des groupes est une variable
aléatoire dépendante de I’environnement, c’est-a-dire de 1’état de la chaine
de Markov secondaire. Lorsque la phase de cette chaine est {u(t) = u},
un signal arrivant dans une file non vide ¢ € [1..N], essaye de détruire [
clients avec la probabilité S;(l,u). La probabilité S;(I,u) représente I’effet -
d’un signal arrivant dans la file ¢ lorsque la phase est u. Si n; > [, alors le
nombre de clients dans la file ¢ devient (n; — ) ; sinon 1’état de la file ¢
est remis & zéro n; = 0. Le taux de service p;(u) d’un client dans la file
¢ est distribué exponentiellement et dépend, dans ce cas, uniquement de la
phase u de la chaine modulante.

Le mouvement des clients et des signaux de ce G-réseau est identique
au modele précédent. Pour tout ;7 € [1..N], {P:]L (u), P (u), di (u)}
représentent les probabilités de transitions d’un client sortant de la file ¢
lorsque la phase est u. Pour toute phase u, on suppose que la matrice
de routage d’un client P¥(u) ne contient pas de sous classes récurrentes.
Comme pour le modele précédent, on suppose que les matrices P(u) ont
leurs éléments diagonaux nuls : P (u) = P (u) = 0. On pose P (u) = 0
pour éviter les transitions redondantes et pour simplifier les notations. En
effet, un client routé en tant que signal de type [ dans la file ou il vient d’étre
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servi, a le méme comportement qu’un signal provenant de 1’extérieur de type
I + 1. Donc, pour modéliser des systemes ayant P;; (u)S;({,u) > 0, il suffit
d’accroitre la quantité A; (u)S;({ + 1,u) correspondant au taux d’arrivée
extérieur de signaux d’effet  + 1 dans la file q.

4.2, Solution a forme produit

Les hypotheéses de la section 4 permettent d’affirmer que le processus
stochastique {(7(t),u(t));¢t > 0} est une chaine de Markov  temps continu
sur I’espace d’états S x B. Le comportement de cette chaine de Markov est
déterminé de maniére unique par ses taux de transition :

Transitions d’états Taux de transition

(At), u(t)) — (A'(t), v (1)) T[(7(), u(t)); (7' (), w' (t))]
(TLI,'--,‘TLN,‘IL)—>(7L1,"',’”.N,’U) Quv
(n1,~~-,nN,'u.)—>(nl,---,’ni+1,-'~,nN,u) )\;'—’M

(1, ynn,u) = (R, ong — Ling + 1+, nn,u) i (w) P (u)
(nly"'7nN1u)_’(nla“')ni —1,‘“,‘TLN,U) l"l(u)dz('u’)
(nl7“')n1\*su) - (nl;"' R _17“'177'1\’)71’) /\z—('u,)S,(l,u)
(‘I’Ll,"‘,'l’l-N,'lL) - (nlﬂ’“{n’i - l’nJ _l"'Yn/V’u) Ml(u)P;;(u)SJ(l’u)
(n1,-sm =0y, u) = (na,-ooms —Lng =00 ynnv,u) pi(w) P (u)

N

Si la chaine {(7i(t),u(t));t > 0} associée a ce G-réseau modulé avec
synchronisations multiples, a une distribution de probabilité stationnaire
pl(n1,n2,..,nN,u)], alors le théoréme 4 établit une condition suffisante
pour que cette distribution soit & forme produit.

THEOREME 4 : Soit un G-réseau pour lequel la probabilité de supprimer |
clients dans la file i dépend a la fois de I’état de la file n; et de la phase u.
Si les vecteurs (pi(u));<;<n pour tout u € B sont les solutions positives des
systémes d’équations non-linéaires suivants :

A (w)
pi(u) + fi(u)A7 (u)

pi(u) = (18)

A () = A (u) +. ZPJ )i (u) Py (u)
(19)
A7 (u) = A7 (u) ‘*’ZPJ (u)Pj; (v)
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+oo
1= 3" (oi(w)'Sit,w)

A= —S— 20

et vérifient les deux contraintes suivantes

1. pi(u) est indépendant de u ;

2. Vie [LN] Yu e B pi(u) <1
alors la chaine {(7i(t),u(t));t > 0} posséde une distribution de probabilité
a l’état stationnaire a forme produit :

N
(7, u) = Ty Hpi(n,-, u) (21)
=1

ou la distribution d’équilibre de la file i en isolation vérifie :

N
pi(ni,u) = [T (pi(u))™ (1 = pi(w)). (22)
=1

L’unicité de la solution a forme produit p(7,«) donnée en (21) est vérifiée
chaque fois que p;(u) peut étre calculé pour tout ¢ et pour tout wu.
Cependant (18) ne garantit pas 1’existence d’une solution.

4.3. Cas limite de la remise a zéro

Supposons que pour une phase donnée wu, lorsqu’un signal arrive dans
une file, son effet est de remettre a zéro 1’état de la file, c’est-a-dire de
vider instantanément la file de tous ses clients en attente et en service.
Ce mécanisme est un cas limite du G-réseau modulé avec synchronisations
multiples. Le G-réseau multiclasse avec retour a zéro non modulé a été étudié
dans [18]. En utilisant les notations introduites pour des synchronisation de
tailles finies, ceci revient a poser :

JueB lim S;(l,u)=1.
I—+4oc0

La fonction définie en (20) devient f;(u) = 1—_%. D’apreés les hypothéses
du théoréme 4, la solution p;(u) doit étre indépendante de u. On remarque
que la nouvelle fonction f;(u) reste dépendante de la phase u.
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4.4. Conditions de stabilité

Comme dans la section 3.3, I’existence d’une solution a forme produit est
conditionnée par I’existence d’une solution a I’équation de point fixe donnée
en (18). Si une solution p;(u) existe, pour que le G-réseau modulé soit stable,
la solution doit étre contenue dans un ensemble compact et convexe, donc
fermé et borné. Pour un G-réseau modulé avec des destructions groupées
de taille finie, la preuve de ’existence d’une solution & forme produit est
analogue a la preuve du théoréme 3 sur 1’existence d’un point fixe d’un
systéme d’équations non-linéaires.

Dans le cas ou I’effet du signal est de ramener la file a zéro, on conjecture
que si il y a une probabilité non nulle d’arrivée d’un signal dans chaque file,
c’est-a-dire A; > 0 Vi, alors le systéme de point fixe admet une solution et
la contrainte de stationnarité est vérifi€e. Ce point est également un probleme
ouvert pour les réseaux mono ou multiclasses non modulés. Dans ce cadre,
cette conjecture n’a pu étre démontrée que pour deux cas plus simples : les
réseaux sans circuit (DAG) ou lorsque A; > 0.

5. CONTROLE ET TAUX DE REJET DANS UN RESEAU ATM

On considere un résean a haut débit soumis a des arrivées de trafic trés
sporadiques. Ceci est, en général, modélisé par un processus d’arrivées
modulé par une phase (processus MMPP, IPP, SBBP, etc.). Dans ces
réseaux, il a été propos€ de distinguer plusieurs classes de clients ayant
des caractéristiques de taux de perte différents. Par exemple, dans I'ATM,
deux types de trafic (au niveau cellule) ont été prévu et un bit de contrdle
porté par chaque cellules (bit CLP) est utilis€ pour définir la classe de
la cellule. Les cellules de basse priorité spatiale seront détruites de facon
préférentielle pour faire de la place aux cellules que 1’on achemine avec le
meilleur taux de perte. Divers mécanismes élémentaires (PushOut, Partial
Buffer Sharing, Random Early Deletion) ont été proposés pour effectuer
cette destruction sélective. Des analyses approchées ou exactes pour diverses
combinaisons de mécanismes et de discipline de service ont été effectuées
pour des files isolées.

Nous nous proposons d’employer le résultat du chapitre 3 pour analyser
un réseau soumis a des flux sporadiques mais ou contrfle d’accés et
routage permettent de garantir une charge constante dans chaque tampon. 11
s’agit d’une approximation car le réseau ATM fonctionne avec des services
déterministes (les cellules sont de taille conmstante) et nom pas des durées
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exponentielles. De plus, les files de notre modele sont de capacité infinie.
On sait cependant fournir une bonne approximation d’un taux de perte dans
un buffer fini a partir du modele d’un buffer infini ol par nature il n’y a
pas de perte de clients.

Soit p; la charge de la file 7 dans le modele avec buffer infini, soit o;
la probabilit¢ que le buffer infini contienne au moins B clients, un bon
estimateur de 7; la probabilité que le tampon fini soit plein est donné par :

1—
( pz)az (23)
1 Pi * 04
Cet estimateur est exact pour une M/M/1. 1l est meilleur que le simple calcul
de la queue de la distribution de la file infinie (c’est-a-dire o;, voir [25]
pour plus de détails).

Pour contrdler le taux de perte dans le réseau, on suppose que le mécanisme
de rejet sélectif agit de fagcon macroscopique aun niveau des flux et non de
facon microscopique au niveau des cellules. C’est-a-dire. que 1’on fait en
sorte de garder un taux de charge constant en dépit des fluctuations dues
au changement de phase. Ce taux de charge constant nous permet, grace a
I’approximation précédente, de déterminer le taux de perte due a la finitude
de la file.

5.1. Modele simple

Dans un but de simplification, on ne représente que quelques éléments du
réseau (voir Fig. 1). Les stations ont toutes le méme taux de service et on
normalise les flux. Et on suppose que la variable de phase n’a que deux états.
Les taux d’arrivées extérieures )\f (u) sont dépendants de la phase u, ce qui
permet d’avoir des arrivées sporadiques. Les taux de services ne varient pas
avec la phase car la distribution de la taille des cellules ne change pas en
fonction de la phase. Pour garder un taux de charge constant pour toutes
les phases, on contrdle donc certains paramétres : la matrice de routage Pt
ainsi que le taux d’arrivées de signaux extérieurs A; (u) qui provoquent
la destruction de cellules. La matrice de routage et transformation P~ est
identiqueemnt nulle pour les deux états de la phase.

On suppose que pendant le premier état de la phase, le traffic entre les
stations provient des flux AB, AD, DA et BC. Le tableau qui suit indique les
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C

Figure 1. - Réseau élémentaire.

intensités normalisées pour chaque flux ainsi que la répartition sur plusieurs
chemins lorsque le routage répartit la charge sur plusieurs routes.

Flux Intensité Route et répartition

AB 1/18 AB (100 %)

AD 4/9 ABD (100 %)

BC 0,25 BC (100 %)

DA 0,5 DCA (60 %) et DCBA (40 %)

Le contréle d’acces pour la station A limite la charge a 0,9 car la charge
offerte est de 1,0. On pert donc 10 % de la charge en A. Ce qui est modélisé
par un taux d’arrivée de client négatif dans la station A d’intenisté 1/9.
Tous les autres flux de clients négatifs sont nuls car seule la station A
a une charge trop élevée. Enfin, le routage des flux donne la matrice de

flux suivante, oll nous avons faits figurer également les entrées, les sorties
normales et les pertes.

A B C D Sortie Perte
A 0,45 0,45 0,1
B 0,2 0,25 04 0,05
C 0,3 0,3 0,25
D 0,5 0,4
Entrée 0,5 0,25 0,5
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La charge est donc de 0,9 pour les stations A, B et D et de 0,75 pour
la station C.

En phase 2 le trafic change :

Flux Intensité
AC 0,15
AD 0,25
BC 0,2
BD 0,25
DA 04

En adoptant les chemins pour les différents flux de la fagon suivante, on
obtient les mémes charges pour les quatres stations et ceci sans qu’il soit
nécessaire d’utiliser des clients négatifs pour limiter 1’accés a une station.

Flux Route et Répartition

AC AC (100 %)

AD ABD (100 %)

BC BC (50 %), BAC (50 %)
BD BD (100 %)

DA A DCA (50 %), DBAC (50 %)

Et la matrice de flux vaut alors :

A B C D Sortie Perte
A 0,25 0,25 0,4
B 0,1 0,3 0,5
C 0,4 0,35
D 0,2 0,2 0,5
Entrée 0,4 0,45 0,4

Malgré le changement de phase et de trafic, la modification du routage et
du contrdle d’acces permet de garder le méme vecteur de charge pour les
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4 files. Or la charge d’une file d’attente (méme généralisée) est le coefficient
p; ratio de la géométrique citée dans le corollaire 1. On est donc dans les
hypotheses du théoreme 2. Les variables de contrdles (routage et acces)
permettent dans ce cas, volontairement simplifié, de conserver le méme taux
de charge dans les files et donc d’utiliser nos résultats pour étudier le réseau.

6. CONCLUSION

Il y a plusieurs autres applications potentielles a ces résultats. En effet, les
systtmes dynamiques présentent naturellement des fluctations aléatoires de
leurs caractéristiques au cours du temps, en particulier les processus décrivant
le trafic sur des réseaux informatiques ou les arrivées de tiches dans un
systéme adaptatif de contrdle. Par exemple, le modele de contrdle de charge
présenté par Gelenbe et al. dans [2] peut étre étendu pour prendre en compte
une variation des arrivées extérieures représentée par un processus de Poisson
modulé. La base théorique de ce travail est 1a généralisation du théoréme de
Gelenbe sur les réseaux avec signaux provoquant un déplacement de clients
{71 en environnement aléatoire qui s’obtient comme corrolaire de notre
théoréme principal. De méme nous nous proposons d’étudier, grice & ce
résultat, la fiabilité de systémes informatiques avec des pannes destructrices
de durée nulle et d’arrivées sporadiques.

Nos résultats, tout comme ceux de Zhu, imposent clairement une limitation
pour ’existence d’une forme produit & un réseau de files d’attente modulé. It
nous semble cependant constituer une premiere étape pour une analyse, sans
doute approchée, des réseaux avec files modulées. Il s’agit en tout cas du
premier résultat dans le domaine des réseaux de clients positifs et négatifs
dans un environnement aléatoire.

N

La premiére chose a retenir est que la condition porte sur le ratio
de la géométrique de définition de la probabilité marginale et non sur
les probabilités de transition. On peut donc avoir des changements de
comportements dans le G-réseau mais conserver une forme produit. Par
exemple dans le modele avec destruction en groupe, on peut changer la
taille des groupes pour chaque phase et passer de groupe de taille 1 a des
groupes de taille 3. La dynamique change complétement avec la phase mais
la forme produit subsiste a condition que la charge p; reste constante. Plus
généralement, si on considére le théoréme 1, la chaine change avec la phase
mais son vecteur propre dominant doit rester le méme.

La modulation des files d’'un G-réseau permet :

e de changer la vitesse de circulation des clients dans le G-réseau ;

Recherche opérationnelle/Operations Research



G-RESEAUX DANS UN ENVIRONNEMENT ALEATOIRE 447

de modifier le temps de séjour des clients positifs dans le G-réseau ;
de répartir différemment la probabilité d’avoir une fin de service et la
probabilité de destruction par un client négatif a I’intérieur de chaque
file ;

e de changer les taux d’arrivée d’un client négatif dans les files c’est a
dire depuis ’extérieur ou a l’issue d’une fin de service dans une autre
file du réseau ;

e de changer la taille des groupes détruits par un signal.

Un G-réseau dans un environnement aléatoire posséde donc un nombre
important de parametres, et il nous semble que certains de ces parameétres
peuvent €tre considérés comme variables de contrdle dont le but est de
garantir un taux de charge constant dans les files malgré les variations.

De plus ce résultat nous amene a examiner une extension théorique
intéressante qui consiste a chercher une approximation de la solution lorsque
la contrainte sur les ration p; n’est pas vérifiée. L’approche par perturbation,
proposée dans un autre contexte [20], suggére une approximation dont
le premier terme serait fourni par notre solution a forme produit. Cette
approximation aurait sans doute une plus grande portée, par exemple dans
le domaine des réseaux avec variation lente des parametres.
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