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U2S aura le mandat d‘aller représenter I'Université de Sherbrooke a une conférence majeure organisée par ,
I'’American Association for Artificial Intelligence. Ce défi est mieux connu sous I'appellation du « AAA : gee r?reez‘i‘;feerf * fcgreégg;zﬁoi lemps Coteq Donus
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Concevoir un tel robot pour ce type de mission est un audacieux projet. En effet, la réussite de ce robot : :Q;ﬁ:leerrtﬂee gfff‘g‘ee * Respect des preconditions
repose surl‘assemblage d'une multifude de composantes provenant de diverses disciplines. e Recharger ses batteries e e ! | — =
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Le projet décrit ici consiste a developper l'une de ces composantes essentielles. |l sagit d'un module qui _ — _ iy
permettra au robot de planifier et de monitorer lexécution de tGches complexes & partir de ses —Domaine - description des actions | - ) i e S i 1
connaissances sur la faisabilite des actions élémentaires. Techniuement, on parle dun module de LI / ) 1 :
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Les robots ont souvent une autonomie fres limitee en raison de la facon dont ils sont programmes. Leurs B | St oo, oy e |
concepteurs doivent coordonner et sequencer leurs comportements de haut niveau (ex.: par I'usage de  amantiion) 1) j_ |
machines a états finis). Lintégration d'un module de planification de tGches automatique permettra au E=](bo’r’rery-level) 500W ) Planificateur ;
robot de frouver par lui-méme les actions qu'il doit faire afin d’‘accomplir une mission. f’
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En ayant la possibilite de decider par lui-méme ses actions, un rolbot pourra augmenter son efficacite. En (Assisted 10:00 Room!1) ]
effet, advenant une situation imprévue, le module de planification pourra changer son plan afin de saisir des bostorsnown 1130 13130 P24) .
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Bien que la planification en intelligence atificielle soit un domaine de recherche tres actif, il n‘existe pas
encore d'application en robofigue mobile donnant des resultats interessants. Cela s'‘explique par la Comparaison des performances Planificateurs existants
complexite algorithmigue du probleme de planification. Des techniques doivent éfre developpéees afin de 20 , , s bianificat ot ’r HaDtas ¢
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- = vericre]  faches, ils ne sontfplus utilisables.
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La planification en intelligence artificielle consiste a trouver une sequence d'actions ordonnées ou £10 W —— Notre planificateur montre des signes encourageants dans
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En enfree, le planificateur recoif une mission
composee de taches de haut niveau. Grce a une
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espace de possibilites. Plusieurs technigues doivent étre
incorporées poury arriver, comme des heuristiques.
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Plusieurs refombees possibles pourraient decouler de ce projet de recherche. Par exemple, les robots explorateurs
(Rovers) deployeés sur la planete Mars ont présentement une autonomie limitée a leurs déplacements. Dans I‘avenir,
on pourrait donner aux robots des missions plus elaborees ou ceux-ci prendraient plusieurs initiatives par eux-memes.
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