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Apprentissage pour la robotique

Mots clef :
UGV (Unmanned Grounded Vehicles), apprentissage, multi-agent.

Résumé :
Les travaux de l’équipe robotique s’attachent principalement aux développement de robots pour
des missions d’exploration et d’inspection en milieu hostile. Les objectifs sont doubles : 

• proposer des architectures mécaniques innovantes permettant d’augmenter les capacités
de déplacement et de franchissement.

• Proposer des architectures logicielles permettant de contrôler ces robots.  

Contexte :
Ces travaux se placent dans un contexte ou la recherche en robotique mobile s’articule autour de
trois axes principaux :  les  robots  à  roues/chenille,  la robotique reconfigurable  et  la robotique
humanoïde. Les travaux de l’équipe se placent dans le contexte de la robotique mobile,  mais
tendent à s’orienter vers la robotique reconfigurable pour des questions de modularité.

Objectifs :
Les objectifs de l’équipe sont doubles : 

• Proposer des architectures mécaniques innovantes permettant d’augmenter les capacités
de  déplacement  et  de  franchissement.  Les  avancées  technologiques  de  ces  dernières
années en mécanique, électronique et informatique permettent d’envisager la conception
de nouvelles machines plus performantes et surtout plus modulaires. 

• Proposer des architectures logicielles permettant de contrôler ces robots. L’utilisation des
techniques  d’apprentissage  et  distribuées  apparaissent  comme  des  alternatives
intéressantes aux approches traditionnelles. 
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Résultats :
Les travaux de l’équipe ont débouchés sur la réalisation et la modélisation d’un robot à chenille à
géométrie variable. De plus, une étude de stabilité statique et dynamique a été réalisée sur ce
robot et ces travaux sont généralisables à l’ensemble des UGSTV (Unmmaned Grounded Single
Tracked Vehicules). 

Applications et valorisation :
Les travaux de l’équipe ont débouchés sur la réalisation et la modélisation d’un robot à chenille à
géométrie  variable. Ce  robot  nommé  B2P2  a  été  utilisé  et  évalué  au  cours  de  rencontres
internationales (ElROB, DGA …). 
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