Apprentissage et représentation des connaissances pour I’autonomie a long terme
Apprentissage incrémental et inférence sur des graphes multimodaux

* Mots-clés : autonomie a long terme, adaptation, robustesse, représentation des
connaissances

* Localisation : Paris — Sorbonne Université/CNRS, campus Jussieu — LIP6.

*  Durée : 6 mois - 589 euros net mensuel

* Envoyer (CV, LM) a : cedric.herpson@lip6.fr

» Poursuite en theése possible sous réserve de financement

Contexte

Ces travaux s’inscrivent dans le cadre de recherches sur ’autonomie a long terme (mois, années)
d’une entité artificielle. L’objectif est d’étudier et concevoir des mécanismes non déportés
permettant a une entité d’évoluer de maniere autonome en environnement ouvert, dynamique et
partiellement observable. Ces hypotheses de travail nous conduisent a nous intéresser a des
méthodes d’apprentissage et de prise de décision en-ligne privilégiant la robustesse a [’optimalité
(per¢ue comme un effet de bord).

Stage

Concevoir des mécanismes non-déportés a méme de doter une entité artificielle non-connectée d’un
tel niveau d’autonomie nécessite de se poser la question de la représentation et de la mise a jours
des connaissances - par nature multimodales - manipulées.

La grande majorité des travaux en informatique et en robotique se sont restreint a 1’étude de
I’autonomie et des mécanismes sous-jacents dans des environnements controlés, sans contraintes
computationnelles, et/ou pour des durées relativement courtes (quelques heures). Cela conduit ces
approches a privilégier 1’utilisation de représentations définies a-priori, souvent figées, et des
mécanismes d’apprentissage réapprenant périodiquement leurs représentation a partir du total des
données rencontrées (anciennes + nouvelles) plutdt que de modifier I’existant.

Dans notre cadre de travail, le flux de données potentiellement infini arrivant a chaque instant via
les capteurs de I’entité artificielle (incarnée ou non) représente un volume d’information trop
important pour pouvoir étre conservé dans son intégralité, et encore moins retraité. De plus, en
environnement dynamique et dans la durée, certaines des connaissances acquises peuvent devenir
obsoletes au cours du temps. Ce contexte d’exécution nécessite 1’utilisation d’algorithmes adaptatifs
anytime [1,2,3,15,16,17]. Les questions centrales des travaux portant sur cette problématique sont :
Le choix de la structure de représentation multimodale [13], la détermination de I’impact d’un
nouvel exemple sur celle-ci, et 1’identification de ce qui doit étre, ou non, supprimé [4,5,6,7].

Apres avoir identifié les principales approches existantes pour 1’apprentissage et la représentation
de connaissances dans un contexte multimodal [13,14,11], vous analyserez celles-ci sous 1’angle de
I’autonomie a long-terme d’un systeme déconnecté, et de 1’approche développementale [9,10,12,8].
Vous porterez notamment attention aux propriétés liées aux capacités d’adaptation et de robustesse
[7] induites par ces approches.

Fort de cette analyse, vous proposerez une architecture apprentissage-représentation-exploitation
adaptée a I’autonomie a long terme.
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