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Stage niveau master : Restructuration de représentations en robotique

Contexte & Objectifs
Les architectures cognitives en robotique s’appuient actuellement sur des représenta-

tions de l’environnement et des objets pertinents qui sont données a priori par l’expert
en charge de programmer le robot. S’il est possible d’apprendre à utiliser ces représenta-
tions, elles ne sont généralement pas remises en cause. Il s’agit typiquement de primitives
d’actions, de perceptions ou d’état utilisées sur lesquelles vont se baser les architectures
de contrôle du robot et les algorithmes d’apprentissage considérés. Dans le cadre d’une
approche de type robotique développementale, le but de ce stage est de contribuer à
la conception d’algorithmes permettant au robot d’acquérir par lui-même, au travers
de ses interactions avec son environnement, les primitives de perception et d’actions
pertinentes pour l’accomplissement de sa mission. Une approche en plusieurs étapes est
considérée pour atteindre cet objectif. Une exploration réalisée par un algorithme de ba-
billage permet d’identifier des comportements potentiellement intéressants sans utiliser
de primitives de comportement données a priori, ceci en s’appuyant, par exemple, sur
[1]. Une analyse de ce babillage permet d’identifier les interactions importantes, ce qui
permet de focaliser le développement sur les comportements les plus prometteurs [2].
L’objectif de ce stage est de parvenir (1) à reproduire intentionnellement des com-

portements générés pendant le babillage initial, comportements qui peuvent avoir été
générés par accident et (2) à générer une représentation compacte et robuste des com-
pétences sensorimotrices correspondantes. Ces travaux s’appuieront sur des algorithmes
évolutionnistes et seront réalisés sur le robot PR2 de l’ISIR [4].
Ce stage se déroulera dans le cadre du projet européen DREAM (H2020 FET Proac-

tive Knowing, doing, being) qui va commencer en 2015.
Connaissances souhaitées :
Une bonne pratique du développement en C++, ou une capacité à l’acquérir rapi-

dement est indispensable. Des connaissances minimales en IA, apprentissage machine
et vision sont souhaitables de façon à utiliser efficacement des bibliothèques nécessaires
aux expériences envisagées. Le PR2 utilise le middleware ROS pour lequel de nombreux
modules sont disponibles pour la perception et la commande des mouvements du robot
[4]. De même, la partie évolutionniste s’appuiera sur le framework logiciel SFERES dé-
veloppé à l’ISIR [5]. Les développements seront ainsi limités aux éléments spécifiques
à l’approche proposée et s’appuieront, autant que possible sur des modules disponibles
sur étagère pour les aspects non spécifiques.

Lieu : Le stage se déroulera à l’ISIR, sur le campus Jussieu.
Durée : 6 mois
Indemnisation de stage : forfait réglementaire
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