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Présentation

L'équipe-projet E-MOTION a pour ambition de développer des modeéles et des
méthodes algorithmiques permettant a terme de construire des systemes
artificiels dotées de capacités de perception, de décision, et d'action
suffisamment évoluées et robustes pour autoriser un fonctionnement de ceux-ci
dans des environnements ouverts (i.e. partiellement connus), a forte dynamicité
(i.e. ou le temps et la dynamique jouent un role essentiel), et conduisant a des
interactions variées avec I'homme. Les progres récents en matiere de puissance
informatique embarquée, de capteurs, et de systemes mécatroniques
miniaturisés, rend cette évolution envisageable et permet potentiellement
d'aboutir au saut technologique nécessaire a un réel passage a I'échelle. Pour
atteindre cet objectif, nous proposons de combiner les avantages respectifs de
la géométrie algorithmique, des probabilités, et dans certains cas de l'inspiration
biologique (en travaillant pour cela avec des neuro-physiologistes). Les
principaux domaines d'application visés par cette problématique de recherche
sont ceux qui cherchent a introduire des systémes robotisés évolués et
sécurisés dans notre espace de vie, afin d'accroitre la sécurité des personnes et
le confort d'utilisation des nouvelles technologies. Cette caractéristique se
retrouve en particulier dans des applications comme la voiture et les systemes
de transport futurs, la robotique de service (par exemple pour réaliser des
taches ménageres ou pour améliorer le cadre de vie de personnes handicapées
ou dépendantes), ou encore la robotique d'intervention (e.g. sécurité civile ou
militaire). Les retombées que I'on peut attendre de ces recherches sont par
contre plus vastes, et couvrent potentiellement des domaines aussi variés que
I'interaction avec des agents autonomes dans un monde virtuel, la modélisation
de fonctions sensori-motrices dans le vivant, ou encore des secteurs
économiques éloignés de la robotique comme ceux de la finance ou de la
maintenance industrielle (secteurs d'application actuellement couverts par la
start-up Probayes ).

Axes de recherche

e Modélisation multi-modale et incrémentale de I'espace et du
mouvement. Il s'agit de construire en continu (a partir de connaissances
préalables et de données perceptives diverses), et de faire cohabiter
des modeles de natures différentes, i.e. de modéles ayant des
spécialisations fonctionnelles complémentaires comme le suggérent les
neuro-physiologistes.

e Planification de mouvements dans le monde physique. Les
caractéristiques intrinséques du monde physique nous conduisent a
prendre simultanément en compte des contraintes de non collision, de
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dynamique, et de temps de réaction. Afin de maitriser la complexité
algorithmique du probleme, nous développons des techniques
permettant de raisonner sur des représentations appropriées de
I'espace-temps (espace des vitesses instantanées, principe de
planification itérative sous contraintes temporelles fortes).

Inférence probabiliste pour la décision. Afin de pouvoir raisonner
correctement sur les connaissances courantes du systeme et sur les
incertitudes qui leurs sont associées, nous proposons d'utiliser le
principe de "programmation bayésienne" que nous avons développé et
qui offre un cadre formel pour réaliser de |'apprentissage automatique
et des raisonnements basés sur l'inférence probabiliste.

Relations industrielles et internationales

Start-ups : Itmi (1982), Getris Images (1985), Aleph Technologies
(1989), Aleph Med (1992), Probayes (2003).

Transferts de technologies : systeme LM de programmation de robots,
systeme de CAO-Robotique ACT (en coopération avec le projet Prisme
de I"?Inria Sophia Antipolis), simulateur dynamique Aladyn2D, moteur d?
inférence bayésienne ProBT.

Partenariats industriels : Robotsoft, Renault, PSA, AW Europe (filiale
Toyota), XL-Studio, Aesculap, Teamlog, Kelkoo.

Conventions de recherche : plusieurs projets dans les programmes
nationaux Robea, ACI, RNTL, et groupement inter-ministériel Predit ;
plusieurs projets Européens dans le cadre du FP5 (IST et IST-FET) et du
FP6 (NOE, IST-IP).

Coopérations internationales : USA (Berkeley, Stanford, UCLA), Japon
(Riken), Singapour (NTU et NUS), Mexique (Itesm Monterrey), Bresil
(Brasilia), Europe (partenaires NoE et projets Européens).
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