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Francoise Breton (Technoscope), Christian Laugg10/2012

Les robots apparaissent dans I'espace de vie des
humains

Les robots industriels feront bientdt figure de dirosaures devant les
systémes autonomes et « intelligents » en prépati Certains, comme
les systémes d’assistance a la conduite, les métaagomatiques ou
encore les robots pour les blocs opératoires songjd familiers ;
beaucoup d'autres sont dans les cartons, notammedans le domaine
des services et dans celui de I'assistance aux p@rees agées ou
handicapées. Ces premiéres réalisations marquentdigbut d’'une ére ou
les robots seront capables de partager I'espace die des humains et
d’interagir avec eux d’une maniére sidre et socialeent acceptable.
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Témoignage de Christian Laugier responsable de I'équipe E-Motion

Je pense qu’un changement radical s’est opéréberigae au cours des 20 derniéres années : nous dépassé le stade de la
machine outils dédiée a une tache précise dansuwiroenement fixe pour concevoir de plus en plapglications en
environnement dynamique et en interaction aveddesins. C’'était un objectif inenvisageable il yiagt ans car les
technologies nécessaires au niveau de I'électrenidgs capteurs, de 'automatique, de la miniatios des composants et de
l'informatique n’étaient pas suffisamment avancéeitait en particulier utopique d’envisager lanception de systemes de
perception permettant aux robots d’appréhendeemps réel les caractéristiques essentielles deetadwronnement. Il aurait été
dangereux de laisser un robot fonctionner danswima@nement humain !

Aujourd’hui, les systémes autonomes ont fait lgapaaition dans le quotidien avec par ™=
exemple des systémes d’assistance a la condud@mahbtile de plus en plus .
sophistiqués, des métros automatiques, ou encermbets dans les blocs opératoires.
De nombreux travaux visent par ailleurs a conceded systemes en forte interaction  §
avec les humains, par exemple pour I'assistancearsonnes agées ou handicapées. Jé
pense que ce saut qualitatif, couplé a de grandexées en matiere de miniaturisation
et d'intégration du logiciel et du matériel, oulamevoie a I'ére de la robotique : les
robots vont entrer dans notre quotidien de la méraeiere que I'ont fait les
ordinateurs par le passeé.

Faire naviguer un robot dans un environnement
réel en tenant compte de contraintes "humaines"
- © Inria / Photo Kaksonen

‘ ‘ Des systémes qui s'inspirent aussi des modesndédonement des humai, ,

Cette nouvelle perspective s’appuie sur des inmavatatant de moins d’une dizaine d’années. Talttadd, les systemes de
perception combinent maintenant plusieurs sortesageeurs (caméra, lidar, ultrasons, centralesiéfles, ...), a la maniére dont
I’humain intégre les informations provenant de $emble de ses sens. L'avantage d’un tel systeramifules données
hétérogénes) est qu'il est beaucoup moins seraitdénformations bruitées, ambigués, voire erronées

Cependant, pour prendre une décision, le robotédgitement considérer que le monde dans lequebliié est dynamique car
c’est précisément I'évolution de ce monde qui vi@aRiner I'action. Une maniére de faire est d'géli ce qui s’est produit juste
avant, afin de prédire avec une bonne chance gasee tromper ce qui va se produire ensuite. lcalgarobabiliste est a la
base de ce mode de raisonnement. Cette approahetppar exemple, de faire des prédictions relatar fiables a 3 secondes
a partir des informations fournies par des captéxés sur un véhicule et de quelques connaissaartgsieures portant
notamment sur les comportements typiques des aateutiers (véhicules, cyclistes, piétons). llasts possible de calculer en
continu la probabilité que le véhicule puisse argrecollision dans un proche futur et de lancer allerte au conducteur ou
d’opérer un freinage d’'urgence le cas échéant.

Mon équipe de recherche est I'une des pionniereetle approche qui a débuté il y a 5-6 ans eaguinduit a un brevet
commun avec Toyota en 2010. Pour aller plus lbiestinécessaire de peaufiner les modéles de coenpemt auxquels se réfere
le systéme pour anticiper I'action. Les cherché¢aip¢ent aujourd’hui sur les méthodes d’apprentissagomatique qui
permettraient au systéme de s’adapter en contamm &nvironnement, autant physique que humaiesterbeaucoup a faire sur
le sujet !



“ Une conduite assistée pour un créneau ass,,,!

L'équipe e-Motion est a I'origine du premier syst&de parking automatique pour
voiture fondée sur le couplage de données peresptimbarquées avec un systeme de
contr6le automatique des manceuvres nécessaireslddmanstration sur un véhicule
Ligier électrique instrumenté a été présentéepdifeipale conférence internationale de
robotique IROS organisée en 1997 a Grenoble.

équiper ses véhicules haut de gamme avec ce tyfeehigologie permettant de
proposer une fonction évoluée d’assistance au mgrklians cette configuration, la
manceuvre est enclenchée par le conducteur etead@séqu’il lache I'accélérateur.

) ] ) o Véhicule autonome Praxicar en 1996 pour
Aujourd’hui, de nombreuses voitures sont équip&esagphteurs de recul ultra-sons pour manoeuvres de parking automatiq@ Hria /

prévenir d'une collision imminente lors d’'une mamneey et les modéles haut de gamme Photo A. Eidelman
offrent également des fonctions d’assistance aetivparking.

ET DANS 20 ANS ?
Christian Laugier, responsable de I'équipe E-Motion

£ n La prochaine étape pour les dispositifs mobilesl@stégrer le matériel et le logiciel car, aujolmdi, les
LN h équipements nécessaires pour une voiture autonmenagnt toute la place dans le coffre ! A I'horizon
L‘if 2020, on devrait réussir a produire des dispositits fois plus performants et ayant un faible
j encombrement, faible poids, faible colt et étanhéme en énergie. Ces avancées permettront d'gevisa
toutes sortes d'applications, notamment pour laré&cdans les transports, la robotique domestique
i I'assistance a la personne, ou encore les robmied/ention aprés des accidents ou des désastie®ls.
&

Par ailleurs, pour que les robots trouvent réeltgrteur place dans la vie quotidienne, il faut tpier
comportement soit conforme aux attentes socialgg’éty ait une sorte de compréhension mutuellgeele robot et
I’'humain : I'numain doit étre en mesure de comprerzk que le robot est en train de faire, et iraraent le robot doit étre
capable d'interpréter ce que font les humains @dipouvoir décider de quelle maniére agir. Ces geuns de I'interaction
avec I'humain reposent en grande partie sur I'apifsgage et sur la modélisation des comportemesistieités humaines.

Je pense que d’ici 2020, on devrait étre capabl@eledre en compte certaines normes sociales, cdairaesn sorte que le
fauteuil roulant autonome ne passe pas entre dengopnes qui discutent ou ne péneétre pas I'espasemqmel d’'un humain.

Dates clés v

e 1997 :premiere démonstration du systeme de parking adigoneade I'équipe e-Motion au cours de la conféeenc
internationale de Robotique IEEE/RSJ IROS'97 a Gbén

e 2007 :le challenge « Urban Challenge » organisé pB®ARPA a San Diego sur le déplacement autonome kiiewés
en milieu urbain suscite de grandes avancées thxigoes

e 2012 :changement de législation : les véhicules sansfighaisont autorisés depuis mai 2012 par la losdarNevada,
puis en Californie. Une présence humaine est toisteEcessaire.

Numérique & société

Google car dans certains états américains

e 2012 :les Google Cars sans conducteur sont autorisémgex tégalement sur les routes du Nevada.
Equipées de caméras, les Google Cars arpentensdfl¥ les routes du monde entier avec I'objeifiimer les rues des
villes et villages pour alimenter le service deigation virtuelle de Google Maps nommé « Google&tiiew ».

Source : http://www.tomsguide.fr
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