L'intelligence artificielle générative
n‘est pas suffisamment rapide pour

controler un véhicule autonome.
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Introduction

La diffusion, un algorithme d’intelligence artificielle générative, est a l'origine des récents succes a
I'état de I'art en matiere de contrdle de bras manipulateurs robotiques [1]. Malgré ses performances,
son utilisation reste limitée en raison du temps requis pour prédire I'action a prendre, ce qui le —
rend inadapté aux applications de conduite autonome qui ont besoin d’une vitesse de controle plus
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rapide.
A
Ce projet de maitrise vise donc a réduire le temps d’inférence d’un algorithme de diffusion en se Démonstrations ¢ q= [%]
limitant a une seule itération de I'algorithme initialement proposé.
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Trajectoire
Objectif

08 [ Planification de trajectoire ]

Figure 1: Boucle de controle fermée
Fonction de score
s(x) = Vylogp(x)
Diffusion inverse
00 dx = [f(x,t) — g*(O)s(®)]dt + g(t)dw

[1] C. Chi et al., « Diffusion Policy: Visuomotor Policy
Learning via Action Diffusion », 1 juin 2023, arXiv :
¥ Initialisation @ Inférences réalisées par le modeéle 2303.04137.

Prendre une photo
pour plus de détails

Gabriel Lauzier

Ingemene

Sherbrooke

Université de :TF. % \ AGEG

CENTRE DE TECHNOLOGIES AVANCEES
Sherbrooke N —




