b -
¢  UQAM

Laboratoire GDAC

B SHERBROOKE S C
O sazne Planification de trajectoire en IA
NSERC Khaled Belghith et Eric Beaudry

http://planiart.usherbrooke.ca/

Introduction

Recherche Reseaux de
heuristique neurones

Le role d'un planificateur de trajectoire consiste  augmenter
lautonomie du robof pour lui permetire de se mouvoir
automatiguement d'une posifion initiale vers une paosifion
finale en evitant les collisions avec les obstacles qui l'entourent
dans l'environnement ou il opere.
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Probleme de base

Entrée e Méthode probabiliste
o Geometrie du robot et des O « PRM : Prolbabilistic Roadmap
obstacles K Method »
e Cinéematigue du robot e Discrétisation de I'espace
(degres de liberte) vide en espace de
e Configurations initiale et finale configuration

Sortie « Echantilonnage

probabiliste des noeuds sur
I'espace des configurations
e Parcours du graphe pour
trouver un chemin

- Complexité
Noire exemple . Le robot

 Nombre de degrés de
liberte (7 pour Canadarm |1)
e Contraintes sur la
mManipulation (singularites, ...)

e Suite de configurations sans
collision représentant le plan
de trajectoire trouve

Le Bras robot canadien ou
Canadarm Il sur la Station
spatiale internationale (ISS)

SR : Shoulder Roll  5Y : ShoulerYaw 5P : Sheulder Piich EF : Elhow Piich
WP : Wrist Pitch WY : Whist Yaw WR : Wrist Row

- L'environnement
e Nombre d’'obstacles (plus de 50 pour ISS)
e Géometrie complexe

e Dynamique: les obstacles bougent et les
caractéristigues changent (luminosite, ...)

Configuration
initiale

Configuration
no le

». |Autres domaines d'application

Notre approche - FADPRM®

- FADPRM : « Flexible Anytime Dynamic PRM »
e Flexible : prend en considération la notion
de danger
e Anytime : permet de frouver un plan
solution tres rapidement et, si plus de temps
est disponible, I'améliore d'une maniere
incrementale
e Dynamic : prend en consideration les |
changements dans I'environnement ~ i | 2
(obstacles qui bougent, luminosité, vues de e Sely || oo e N
Cameéras,...)

- FADPRM est implémentée au sein du

«Roman Tutor », un simulateur pour entrainer

les astronautes a manipuler Canadarm |l sur
ISS
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Result Collision Details Proximity Details

[474.137309 ,-276.251368 , -14.240675] (= [robot‘WR.JEMELMO11~ [robot:PL,JEMO1)
[robot:WR.JEMELMO1  [robot:PL.JEMO1)
[robot:WY.JEMELMO1  [robot:PL.JEMO1)
[robot:WY.JEMELM01  [robot:PL.JEMO1)
[robotWY.JEMELMO1.  [robot:PL.JEMD1)
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21 [robotWY,JEMELMO1! =] (robot:PL,JEMD1 J
= i [robot: WY, JEMELMO1 B8 [robot:¥Y,JEMELMO1 B3]




