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Problématique

Un robot social est un robot qui interagit avec d'autres
entites, principalement des humains. Le defi est de
construire une machine qui est capable de se fusionner
avec notre environnemement, nofre enfourage, Nnos
actions, nos regles, bref, avec notre societe! Pour reussir
cette tGche, il doit combiner plusieurs capacites d'action
et de percepftion, dans un tout dit « infelligent ».

Interaction
vocale

Dialoguer avec les gens permet d'etablir ® | | .

un confact facilement et d'aller chercher Puis-je VOus
linformation manguante en posant des | : n
questions. Le robot doit donc pouvoir . aider *

entendre, comprendre et parler.

\ /-

= Bonjour!

Recharge
auvtonome

Tout comme nous, le robot a besoin
d'énergie pour vivre. Cette energie lui vient
des piles qu'il possede. Au lieu de manger
comme nous le faisons, il doit se brancher G
une station de recherche ou a une prise de
courant pour refaire le plein d'energie.

Architecture
décisionnelle

9

-

4

L'architecture décisionnelle est l'ensemble
dans lequel toutes les capacités sont liees. Elle
dicte comment les differents elements vont
interagir pour donner un comportement final
qui permet au robot d'accomplir sa tache.

Dans notre monde, une tres grande quantité
d'information est vehiculée de facon visuelle. Le
robot doit pouvoir identifier la présence de
personnes ou d'objets particuliers. Il peut aussi
lire des affiches ou détecter du mouvement.
Les possibilites de la vision sont presque infinies,
sauf que la puissance de calcul ne l'est pas.
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En support ou en remplacement de linferaction
vocale, le robot peut aussi inferagir
graphiguement a l'aide d'un écran tactile. Des
messages ou questions peuvent étre affiches.
L'écran peut aussi servir a afficher un visage qui
repre-sente certains etats internes du robof.
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Navigation
La navigation permet au robot [
de se deplacer de facon [ [° i
efficace. Elle réepond aux

questions « Ou vais-je? », « Quel

est le meilleur chemin? », « Ou

suis-je allé? » et « Ou suis-je? ».

La planification permet au robot de sélectionner
et d'organiser ses tGches de facon coherente. En
organisant I'lagenda du robot, elle lui donne la
possibilite d'accomplir plus de tdches dans un
laps de temps donne, tout en respectant les
contraintes de chague tache.




