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Desrobots commencent a « mimer » des comportements
que I’on croyait réservés a Phumain.

Pierre-Yves Oudeyer,
ici en compagnie d'un
robot guadrupéde
{Sony), est chargé de
recherche INRIA et
responsable de 'éguipe
FLOWERS, en rohotigue
développementale et
sociale. Il s'intéresse
4 la modélisation des
mécanismes gui
permettent aux héhés
e découvrir progres-
sivement leur corps

et leur environnement
physigue et social. B.R.

* le verbe implémenter,
entré officiellement dans
la langue frangaise en avril
2007, désigne la mise en
ceuvre des procédures (pro-
grammation...) permettant
a l'ordinateur d'effectuer
les opérations demandées
(modeles, fonctions...)

*voir le site: http: //flowers.
inria.fr

B iINRIA

Les robots peuvent-ils apprendre ?

Pierre-Yves Oudeyer: A partir d’exemples
que nous lui donnons, cela peut étre les posi-
tions d'un bras et les positions correspondantes
de la main sur une image captée par sa caméra,
un robot est capable de construire des modéles
internes puis de les réutiliser pour anticiper
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loppement, nous tentons de formaliser et d’im-
plémenter* des systemes de curiosité*. Lun des
modeles les plus féconds repose sur lanotion de
«progres en apprentissage». Dans ce modele,
un premier niveau s’appuie sur un algorithme
(par exemple un réseau de neurones artificiels)
qui permet d’apprendre a prédire les consé-
quences de certaines actions. Un second niveau
mesure I'évolution de ces capacités prédictives
dans différents contextes sensorimoteurs, avec
attribution a chaque fois d'une valeur d’intérét
(proportionnelle ala diminution des erreurs de
prédiction). Enfin, un troisieme niveau sélec-
tionne les actions conduisant le robot dans
les contextes aux plus fortes valeurs d’intérét.
Avec ce modele, le robot essaie d’abord plu-
sieurs activités au hasard. Puis il repére celles
pour lesquelles ses prédictions s’améliorent
le plus vite et se focalise dessus. Quand il les a
maitrisées, il en explore d’autres.

Avez-vous pu mettre vos concepts a ’épreuve?
P.-Y. O.: Chez Sony, nous avons placé un robot
quadrupede dans un environnement d’objets
divers. Au départ, le robot ne connaissait rien
du monde ni de lui-méme hormis la liste de ses
capteurs et moteurs (sans savoir quel capteur

Entretien avec Pierre-Yves Oudeyer

Un robot tres curieux

des situations un peu différentes. Toutefois, les
techniques d’apprentissage reposent sur une
aide substantielle de leur concepteur: celui-ci
utilise ses connaissances pour fournir au robot
les bonnes mesures, les bons exemples et les
bons parametres a optimiser. Un énorme tra-
vail qu'il faut recommencer pour chaque tache:
apprendre a marcher est différent d’apprendre
a saisir des objets... Je me suis donc intéressé
aux mécanismes d’apprentissage des enfants,
qui apprennent une grande diversité de savoir-
faire... et sans I'aide d'un ingénieur. Parmi eux,
les psychologues ont identifié des motivations
dites intrinseques qui poussent les enfants vers
certaines activités parce que nouvelles et sur-
prenantes, ou parce qu’ils parviennent a y exer-
cer un controle. Ces motivations interviennent
dans ce qu'on appelle communément la curio-
sité. D’oll notre idée: rendre le robot curieux.

La curiosité serait-elle donc «modélisable»?
P.-Y. O.: Cest 1a que se situe mon travail. A
partir des théories des psychologues du déve-
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correspondait a quoi: toucher, vision...). Doté
d'un «systeme de curiosité», il s’est peu a peu
mis a organiser ses actions (coups de patte, de
téte...) vers des objets précis et méme a intera-
gir avec un autre robot en «découvrant» que
ce dernier ne réagissait qu’a la voix.

Vos travaux ont-ils un impact en retour sur
le travail des psychologues?

P.-Y. O.: Lorsque nous implémentons certai-
nes de leurs hypotheses, celles-ci sont confron-
tées a la réalité. Exemple: en construisant un
robot uniquement motivé par la nouveauté,
comme proposé par diverses théories, nous
avons constaté qu'il passait son temps a regar-
der les feuilles d’un arbre tombant une a une,
«fasciné» par leur imprédictibilité. Cela lui
Otait toute disponibilité pour un apprentis-
sage: il fallait un mécanisme supplémentaire

(désir de progresser). Cette théorie, proposée

par des psychologues, a donc vu sa pertinence
confirmée par nos expériences.
Propos recueillis par Dominique Chouchan
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