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Thématique

Prérequis

Cette UE vise & présenter aux étudiants les questions que posent l'application des méthodes d’TA et
notamment d’apprentissage & des robots réels. Les différentes approches de I'TA & la robotique sont
introduites avec un focus en particulier sur deux methodes complémentaires d’apprentissage par ren-
forcement (avec et sans gradient) ainsi que sur la planification en robotique.
Mots-clés : Intelligence artificielle, robotique, apprentissage, planification de mouvements

Afin de suivre cette UE, doivent étre acquis précédemment :
— Apprentissage machine, apprentissage profond

Acquis d’apprentissage visés (AAV)
A Dissue de cette UE, les étudiantes ou étudiants seront capables de :

1. Positionner les différentes approches de l'intelligence artificielle en robotique;
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Connaitres les principes des algorithmes évolutionnaires ;

Implémenter et appliquer des algorithmes évolutionnaires comme NSGA-IT;

Connaitre les principes des algorithmes de qualité-diversité ;

Implémenter et appliquer les méthodes basées sur le gradient de politique

Identifier un probléme de planification et choisir un algorithme adapté

Connaitre les principes d’approches alternatives de I'IA pour la robotique

Séquencement et modalités de ’enseignement (indicatif)

Choisir un algorithme d’apprentissage par renforcement profond adapté a un probléme donné
Implémenter et appliquer DQN, DDPG

Implémenter et appliquer les algorithmes de planification de mouvement (RRT, RRT*)

’ Semaine ‘ C/TD/TP I Contenu I Préparation A AV associé(s) ‘
S1 C IA et robotique : introduction / Robotique évolution- AAV1-4
niste
S2 TP Robotique évolutionniste AAV2-4
S3 (@] Deep RL robotique
AAV5
S4 TP Deep RL robotique
AAV6-7
S5 C Planification et robotique/ cours d’ouverture 1 AAVS, AAV12
S6 TP Planification et robotique AAV9
ST C Cours d’ouverture 2 et 3 AAV12
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Déroulement de I'UE
L’UE se déroule en 3 séances de cours et TP et en 3 séances de cours d’ouverture.

Modalités d’évaluation des acquis d’apprentissage (1ére session)

‘ Semaine ‘ Indiv/collectif‘

Présentiel /distanciel ‘ Type d’examen ‘

AAV évalué(s)

Baréme %

S2 Individuel Présentiel TP AAV2-4 20 %
S4 Individuel Présentiel TP AAV5-7 20 %
S6 Individuel Présentiel TP AAV8-11 20 %
S15 Individuel Présentiel Autre AAV 1-12 40 %

2nde session

‘ Session ‘ Indiv/collectif‘

Présentiel /distanciel ‘ Type d’examen ‘

AAV évalué(s)

Baréme %

|

[ 2

‘ Individuel ‘

Présentiel

‘ Autre ‘

AAV 1-12

100 %

|
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