
Champ vectoriel basé sur le score
Prédiction: 

La direction vers l’état le plus probable

L’intelligence artificielle générative 
n’est pas suffisamment rapide pour 

contrôler un véhicule autonome.

Guidage dynamique par champs vectoriels pour
le suivi de trajectoire avec véhicule de surface

La diffusion, un algorithme d’intelligence artificielle générative, est à l’origine des récents succès à
l’état de l’art en matière de contrôle de bras manipulateurs robotiques [1]. Malgré ses performances,
son utilisation reste limitée en raison du temps requis pour prédire l’action à prendre, ce qui le
rend inadapté aux applications de conduite autonome qui ont besoin d’une vitesse de contrôle plus
rapide.

Ce projet de maîtrise vise donc à réduire le temps d’inférence d’un algorithme de diffusion en se
limitant à une seule itération de l’algorithme initialement proposé.
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Figure 1: Boucle de contrôle fermée
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