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Résumé

Résumé: La capacité de coopération entre plusieurs robots mobiles est ou sera nécessaire
dans plusieurs domaines d’application : la surveillance d’un espace terrestre ou aérien, le
transport de charges lourdes, la coordination multi-véhiculaire (milieu urbain, transport),
lexploration et la cartographie de vastes environnements, etc. Je préciserai dans cet ex-
posé les différentes problématiques sous-jacentes a la prise de décision collaborative et au
controle de tels systémes (aspects architectures). Je soulignerai les défis actuels liés au
passage a ’échelle, qui concernent les aspects décisionnels (algorithmiques), les communi-
cations et la robustesse. Ces différentes questions seront illustrées au travers d’exemples
de systemes multi-robots réels : transport collaboratif, cartographie multi-robot — retour
sur le défi Carotte -, et coordination multi-véhiculaire. Bio: Olivier Simonin received his
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topics are i) decentralized decision making in distributed autonomous robots and multi-agent
systems, ) bio-inspired algorithms for problem solving and i) study of self-organized prop-
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