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Expérimentations sur une
conférence simulée

Comme premiere etape, des experimentations ont eté faites avec des planificateurs
existants. Ces tests ont été réalises sur un scenario simplifie et idéalise de la conféerence du
AAAI Challenge.

Introduction

Imaginez qu'un robot puisse venir aujourd’hui comme nous tous pour faire une
presentation. Plutdt que de presenter son projet de recherche, il nous expliquerait
son fonctionnement inferne. Concevoir un tel robbot pour ce type de mission est un
audacieux projet. En effet, la reussite de ce robot repose sur I'assemblage d'une
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Les robots ont souvent une autonomie tres limitée en raison de la facon dont ils
sont programmes. Leurs concepteurs doivent coordonner et sequencer leurs
comportements de haut niveau (ex.. par l'usage de machines a états finis).
Lintégration d'un module de planification de tdches automatique permetira au
robot de trouver par lui-méme les actions qu'il doit faire afin d‘accomplir une
mission.
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Améliorer I'efficacité des robots
En ayant la possibilite de decider par lui-méme ses actions, un robot pourra

augmenter son efficacité. En effet, advenant une situation imprevue, le module Comparatson des performances Planificateurs existants

de planification pourra changer son plan afin de saisir des occasions ou tout 30 A Les planificateurs existants ne sont pas adaptes a ce

simplement modifier son agenda. /\ /\/ | Tyfpe de probleme. A partir d'un certain nombre de
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Bien que la planificatfion en infelligence arificielle soit un domaine de recherche = par contre, une version protfotype de notre

tres actif, il n‘existe pas encore d'application en robotique Mmobile donnant des , planificateur montre des signes encourageants dans

résultats intéressants. Cela s'explique par la complexité algorithmique du R A ses performances.

probleme de planification. Des techniques doivent efre developpees afin de
reéduire cette complexite.
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d’arbres de decomposition possible. heuristiques.

Architecture de planification

proposee Exemple d’exploitation du
planificateur

Mission =
(Taches)

A — peeee e ‘ _ — R le rOle du module de

AllerA(BureauEnr) Enregistrer() | AllerA(Piecel) FairePrésentation() o \ \ N

Aohos ;M; . planification consiste a

primitives 500 b0 | | donner une intelligence de

U o | Reparafiondeplan | haut niveau oulrobqf en lui

- " 8:35 : Nouvelle Tache permeTTOnT d OVO” une
Niveau réactif psederavee ..

terme de ses activités et
tGches a accomplir.

Données des capteurs et
connaissance de I'environnement

Mission
initiale

el et vision & court et moyen
| T | >
8:00

Environnement
8:35 10:00 10:30

/" Conclusion

Limplémentation du planificateur propose est en cours et devrait étre prét
pour cet éte. Il sera mis a I'eépreuve lors du AAAI Challenge. Cet evenement
permetira de valider la réussite des objectifs fixes. Plusieurs refomibées
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| txénements e possibles pourraient découler de ce projet de recherche. Par exemple, les
ogosion robots explorateurs (Rovers) déployes sur la planete Mars ont présentement
dNu*d une autonomie limitée a leurs déplacements. Dans I'avenir, on pourrait
Fenvionnement donner aux robots des missions plus elaborees ou ceux-ci prendraient

plusieurs initiafives par eux-mémes.




