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Diviser
pour gagner

En septembre dernier à Portland
(USA), l'Association américaine

d'intelligence artificielle a organisé
une compétition de robots mobiles, à

laquelle ont participé les meilleurs
laboratoires du monde.

Le programme du concours con-
sistait à mener à bien une tâche qu'au-
rait pu accomplir la secrétaire d'un
directeur de département: sorf/r J«
èareaa Ja J/rec/ear; vén/Zer « / '«ne
Jes Jeax sa/tes Je con/érence Je
/ 'e'tage est //ère; J/re, à ton/; à
Jeta prq/èjsears ç«e /e J/rec/ear
Je'.sire /es rencontrer Jons /a sa//e
//ère; pn/s retourner auprès Ja J/rec-
tenr pour /ut annoncer t/ae /es Jeta
pro/essears sont au courant, et Jans
gue//e sa//e //s /'aftenJent...

Alors que l'équipe classée
deuxième du concours a eu
besoin de plus de 17 minutes

pour accomplir cette tâche,
l'équipe gagnante a mis seu-
lement 4 minutes et 20 secon-
des. Elle était constituée de
trois ingénieurs américains du SRI
(Palo Alto, Californie) et de Didier
Guzzoni*, de l'Ecole polytechnique
fédérale de Lausanne (EPFL).

«Nous étions les seuls à avoir
abordé le problème en utilisant plu-
sieurs robots», explique-t-il. «Trois
petits robots mobiles munis chacun
d'un ordinateur portable, et qui étaient
en contact-radio avec des ordinateurs

fixe^plus puissants. Les robots se
'ont ainsi partagés le travail,

tout en échangeant des
données avec les gros

ordinateurs qui,
eux, ont pris en
charge les opé-
rations trop
lourdes à gérer
par les robots:
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reconstruction de la topo-
graphie des lieux sur les
indications des trois ro-
bots; positionnement
global des robots; ana-
lyse des images perçues par leurs
caméras; reconnaissance et synthèse
de la parole pour que les robots puis-
sent dialoguer avec les professeurs ou
le directeur.»

En utilisant trois engins mobiles
au lieu d'un seul, comme les autres

concurrents, l'équipe SRI-EPFL
(pèofo) n'a pas joué sur le règlement.
En fait, il est .beaucoup plus difficile
de coordonner le travail de plusieurs
machines. LÀ clé de cette coordina-
tion s'appel/e Agent. Ce terme dési-

gne une architec-
ture informati-
que qui permet à

plusieurs ordina-
teurs de type dif-
férent de colla-
borer indépen-
damment de leur
situation géogra-

phique: les machines dialoguent par
les réseaux de communication - via
le réseau Internet, par exemple.

Les ingénieurs du SRI sont des
maîtres dans ce domaine, et c'est
l'idée de Didier Guzzoni que d'avoir
pensé à l'architecture Agenf pour
associer des robots mobiles auto-
nomes à des gros ordinateurs. Pour le
concours, le SRI a fourni deux robots
à trois roues, et l'EPFL" a apporté son
«Koala», un engin intelligent à six
roues de la taille d'un gros diction-
naire.

Ce genre de concours, couru par
la crème des ingénieurs, n'a rien d'un
jeu. La preuve? Le même principe a
été utilisé en novembre dernier dans
le désert d'Arizona pour tester une
véritable exploration robotisée de la

SRI - EPFL - cedos

planète Mars au siècle prochain
(rappelons que la sonde américaine
PaJî/ï«Jer déposera un petit robot sur
Mars en 97 pour étudier la faisabilité
des missions à suivre). Cette fois,
c'est la NASA qui a organisé l'opéra-
tion. Et c'est à nouveau le robot
«Koala» de l'EPFL qui a joué à l'ex-
plorateur, après avoir débarqué d'un
autre robot mobile beaucoup plus
grand: le Mars/io&oJ russe.

Cap sur Mars

- «On imagine que le Mars/zo/:oJ
emmènera avec lui plusieurs petits
robots bien plus développés que notre
Koala», précise Charles Baur*, qui
mène cette collaboration entre l'EPFL
et les Etats-Unis. «Mais la philo-
sophie restera la même: un dialogue
étroit entre des ordinateurs adaptés à

des tâches différentes. Les robots
explorateurs devront être suffisam-
ment autonomes pour éviter de
tomber dans des failles. Cependant,
pour exécuter leur mission, ils comp-
teront sur des ordinateurs
plus puissants -
localisés sur leur
base martienne et
sur Terre. Ces or-
dinateurs rassem-
bleront les données
collectées par les
robots et permet-
tront aux scientifi-
ques, via une inter-
face de réalité virtuelle, de dialoguer
intuitivement avec les explorateurs.
Par exemple, pour leur indiquer les
cailloux qu'il faut saisir.»
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