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Problématique

Mots clés : algorithmes de décision
en ligne
dans lI'incertain
ensembles d’engins coopérants
autonomes

Exemple : problémes de décision et coordination
de drébnes ou robots en équipe

Applications : Projets Robea (Ressac, Acrobate),
coupe de France de robotique,
IPC-06



Contexte et modeles

Modeéle : Processus Décisionnels de Markov,
Approches décomposées (Parr, Hauskrecht, Dean)
Approches hiérarchisées (Diettrich)

Approches factorisées (Boutilier, Teichteil)
Traitement des durées (modéle SMDP)

e Systémes multi-agents (Mouaddib, Beynier)



Approche adoptée

e Premiere approche en M2R

e Coordination = modéele temporel et variables

continues
e Coopération = optimisation d’un plan commun
e — algorithme de génération de poli-
tiques individuelles sous-optimales
e Travaux actuels : implémentation, test et amélioration
de ce modele

e Extensions :
apport des approches réactives (e.g. apprentissage
par renforcement),

modeéeles partiellement observables,
autres modéles de coopération/coordination,



