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Contexte
ANR INTERACT  - Projet SESAME TINO

Développement d’une plateforme robotique innovante permettant d’étudier l’impact de la 
compliance physique sur les interactions sociales.
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conception - commande



Contexte : débat
Débat : Peut-on reconnaitre les intentions sociales en observant une trajectoire motrice ?

[Decety 2002] : Oui, et le système moteur est impliqué (simulation theory)

[Jaccod et al 2005] : Non et le le système moteur n’est pas impliqué

[Jaccob et al. 2005] Expérience imaginaire de Dr Jekyll et Mr Hide



[Becchio et al 2008, Becchio et Al 2011, Ferri et Al 2010] : OUI
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Contexte : débat



Contexte

Le mouvement humain, notamment les trajectoire du bras dans des taches de saisie d'objet sont influencés 
par le contexte social. 

But à long terme : un modèle de contrôle moteur qui 
prends en compte le contexte social

→ Exemple d'application : robot compliant partageant un 
espace avec l'humain.
→ Technologie hydraulique  : dynamique élevée, 
compliance possible, développement d’un contrôleur bas-
niveau (gestion de la pression hydraulique) en lien avec 
les paramètres du contexte

“Brain model” : réseau de neurones  simulant le 
fonctionnement de plusieurs structures du cerveau



Modèle

Travaux de ETIS [Rengerve et al. to appear] et inspirés de [Brushan et Shadmer 99]



Modèle

Travaux de ETIS [Rengerve et al.] et inspirés de [Brushan et Shadmer 99]

Fusion multi-modale
Apprentissage visuo-moteur
Apprentissage de la commande motrice



Modèle

Hypothèse : le striatum jouerai le role d’évaluateur de la situation, et affecterai la trajectoire 
motrice par modulation des états visuo-moteurs reconnus (largeur des bassins d’attraction).

Prédiction motrice fine
Apprentissage des récompenses
Evaluation



contrôleur visuo-moteur

catégories motrices, visuelles et visuo-motrices (ART, [Grossberg])

création de bassins d’attraction 

Propriétés similaire aux NF avec coût computationel moindre

Information de vigilance, qui contrôle le nombre de catégories, ainsi que la taille du bassin de 
reconnaissance
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Modèle

Hypothèse : le striatum jouerai le role d’évaluateur de la situation, et affecterai la trajectoire 
motrice par modulation des états visuo-moteurs reconnus (largeur des bassins d’attraction).

Prédiction motrice fine
Apprentissage des récompenses
Evaluation



Modèle

prédiction temporelle fine (10hz) de la trajectoire

lissage, ex : apprentissage d’un parabole



modulation de la reconnaissance du point de pasage
 = largeur du bassin d’attraction
consistant avec la otion d’effort ou de difficulté associée à une tâche

Prédiction motrice fine
Apprentissage des récompenses

Modèle



contrôleur visuo-moteur de faible complexité 

attracteurs visuo-moteurs

modèle développemental compatible avec 
des comportements d’imitation 

portage sur plateforme  humanoïde 

possibilité de retrouver des trajectoires 
paraboliques (Striatum + Cervellet) typiques 
de prise d’objets

hypothèse forte de modulation “au vol” des 
bassins de reconnaissance consistante avec 
la notion de difficulté (sociale) [Ferri11] de la 
tâche pour une modulation des trajectoires

Conclusion

compliance


