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Introduction

Imaginez un robot benevole au Salon national de la recherche
universitaire. Créer un tel robot comporte une multitude de déefis.
Nos projets de recherche visent a redliser des modules de
olanification de taches et de frajectoires permettant au roboft
de prendre ses propres deécisions et de se déeplacer
efficacement de facon autonome. Ces modules sont bases sur
des nouvelles techniques d'intelligence artificielle que nous
AVONS Proposees.
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® Specifications fechnigues du robot
(vitesse, autonomie des piles, etc.)

® Descripfion formelle des actions
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primitives
Plan
10:00 11:00 ,
1. AllerA(Inscription) ‘ C
2. . Prendre(Gomme)
3. " _ AllerA(Resto)
a. " . Prendre(Biscuit)
5 _ AllerA(Kiosque12)
6. " . Donner(Gomme)
7. = _ AllerA(Kiosque37)
8. i . Donner(Biscuit)
9. B — AllerA(Inscription)
10. Surveiller()
1. AllerA(Salle) == o
12. PhotographierConf() ™




