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I Introduction: contexte

= Objectif:
= Collaboration robot/environnement intelligent
= Plusieurs intéréts:
s Perception étendue
= Plus grande possibilité d’action
s Meilleure qualité de service
=« Application:
= Aide a la personne a domicile
= Robot de service dans une maison intelligente
= Mais cela pose divers challenges:
= Communication...
= Intégration de données heterogenes...
= Incertitudes des données...
= Variation du contexte...
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I Introduction: problématique

= Planification de taches

Planificateur
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= Etablir une séquence d’actions pour atteindre un
objectif dans un contexte donné
= Environnement ambiant => pour observer ET agir

=« Contraintes et hypotheses
= Contexte variable plan devient obsolete
= Informations indisponibles plan erroné
= Multiple capteurs surplus d’informations
= Capteurs limités sur-utilisation inutile
« Le planner doit:
= Prendre en compte le contexte pendant I'exécution
= Observer intelligemment le contexte
= => Proposition d’un planner intelligent et
dynamique basé sur le raffinement de tache
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Notre approche: DHTN

Etat de I’art
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I Notre approche: DHTN

=« Dynamic Hierarichal Task Network
= Planner par raffinement basé sur HTN
=« Principe:
= Observer le contexte et raffiner tache en sous-taches
plus précise au moment nécessaire
= Créerle plan en méme temps qu’il s'exécute
= Observer juste une partie du contexte uniquement

Goal
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I Notre approche: DHTN

« Exemple de déroulement
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I Notre approche: DHTN

Exemple de déroulement
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I Notre approche: DHTN

« Exemple de déroulement
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I Notre approche: DHTN

« Exemple de déroulement
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I Notre approche: DHTN

Exemple de déroulement
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I Notre approche: DHTN

= Analyse du contexte
= Contexte analysé quand raffinement nécessaire
= Contexte représenté sous formes de prédicats
= Choix des capteurs

s La partie du contexte a observer est déterminé par les
préconditions des décompositions possibles
m Ensemble de prédicats a évaluer
s Le choix des capteurs est fait par un mapping
capteur/prédicat
= Observation pendant une fenétre de temps
s Une fois capteurs sélectionnés

m Durée établi en fonction des données observées
(estimation)

m Fenétres relatives aux taches
Observation pendant exécution
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I Notre approche: DHTN

= Utilisation du formalisme de HTN
= DHTN ~= amélioration de HTN
= Reprise des notions de HTN

=« Par rapport aux contraintes:

Contexte variable => plan crée au fur et a mesure

Informations indisponibles => observation a l'exec.
Multiple capteurs => observation contexte partielle
Capteurs limités => observation contexte partielle
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I Etat de 'art

=« Planification: domaine assez large

= Etude de quelques planners:
= En robotique
= Proche de notre approche

Planner Analyse du Observation Replanification | Adaptation du
contexte a partielle du plan
I'exécution contexte
Brenner, 2009 V4 (V4 v X
Rocco, 2014 v (?) X - (V4
Montreuil, 2007 (HATP) X X - X
Lallement, 2014 (HATP) X X - X
Weser, 2010 (4 ("4 v X
Warfield, 2007 X X - v
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I Expérimentations

=« Implémentation d’un prototype
= Robot Nao
= Sous Robot Operating System
= Indigo

=« Salle Hadaptic
s Capteurs mouvements, d’ouverture...

»« Reéalisation d’un scénario simpliste
= Metl accent sur le dynamlsme de DHTN
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I Conclusions

= Proposition de DHTN
= Planner par raffinement dynamique
= Observation intelligente du contexte a I'exécution
=« Adapté a l'utilisation d'un environnement intelligent

= Ameéliorations possibles:

= EXxpérimentations plus pousseées
s Cas d'utilisation complet proche de la réalité

s Dans appartement complet
= Rajouter une notion d’efficacité et d'acceptabilité lors
du raffinement
= Combiner DHTN avec un autre planner pour la
generation du plan de base
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I Perspectives

= Prochaine étape: situations bloquantes

= Lors de lI'exécution d’'un plan, le robot peut se
retrouver bloqué
= Dynamisme du planner ne peut pas tout résoudre
= Pannes...
= Imprévu...
= Faire face a ces situations est un challenge
= Objectif:
= Analyser et comprendre les situations ou le robot est
bloqué
= Trouver un plan alternatif et/ou communiquer avec
utilisateur/opérateur
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B Voil: !

Merci de votre attention !
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I Annexe: HTN

= Hierarchical Task Network, késaco ?

Method

primitive task
compound
task

v

go_to charge

Possible
decomposition
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go_to_door »1 open_door » |eave_room » go_to_recharge_station > charge
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meth_open_motor meth_open_help meth_open_manual
ask_door_help ask_human_help approach_door | push_door
precondition: precondition: precondition: none
doorMotorised(d) inSameRoom(this, anyhuman)
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