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DESCRIPTION DU SCENARIO

1. Un opérateur décrit au bras robotique les taches gu'il devra exécuter:

Mets tous les carrés
rouges du tapis roulant
dans la boite

2. Le bras exécute les taches en l'absence de l'opérateur



PROBLEMATIQUE

1. DETECTION DES
OBJETS

Des modeles existent déja pour trouver des objets
quelcongues sur une image:

- CLIP [1]: lien entre texte et image - modele
entrainé sur les images labellisées sur internet

- CLIPSeq [2]: segmentation par un texte quelconque
- modele dérivé de CLIP
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Le modele CLIP [1]:

- La plupart des modeles comme d'analyse d'image comme ResNet procede par
classification:

Retour du modele:
Chat

- Ces modeles ne sont pas adaptés a notre cas car l'opérateur peut désigner des objets qui ne
sont pas parmi les classes d'objets reconnus par le modele

- Le modele CLIP est adapté car on lui fournit l'image et le texte et il répond par une probilité
d'alignement entre les deux medias:

et le texte "chat assis"” —

Probabilité: 0.14315




PROBLEMATIQUE 2: COMPREHENSION ET

EXECUTION DES ORDRES DE L'OPERATEUR

3 procédés possibles:

1) Extraction desrelations: Dans chaque phrase rechercher lesrelations de contenance

(les carrés rouges, tapis roulant) Model IA --> emplacement

Mets tous les carres
rouges du tapis roulant (les carrés rouges. la boite) Model IA --> contenu/contenant

dans la boite

(tapis roulant, la boite) Model IA --> pas de relation

Ensuite on exécutera toujours le méme programme:
takeAndDrop (contenu, contenant)



Pour cette approche les modeles sont des modeles d'extraction des relations:

- Le modele [3] "Matching the blanks" (implémenter en [4]) classifie les pairs de groupes
nominaux d'une phrase dans un nombre prédéterminé de catégories de relations.

Exemple: dans la phrase "Mets tous les carrés rouges du tapis roulant dans la boite"
paire (carré rouge, boite) -> contenu/contenant

- Le modeéle [5] "FewRel - Zero shot" va donner une probabilité gu'une relation donnée
(quelconque) correspondante a une paire de groupe nominaux.

Exemple: dans la phrase "Mets tous les carrés rouges du tapis roulant dans la boite"
paire (carré rouge, boite) et relation "contenu/contenant" -> probabilité 0.97321



PROBLEMATIQUE 2: COMPREHENSION ET

EXECUTION DES ORDRES DE L'OPERATEUR

3 procédés possibles:

2) Utiliser un LLM Multimodal (eg GPT4) pour commander le robot directement (cf [6])

STATUS> Etant donné < > et l'ordre "mettre tous les carrés rouges sur la

plague blanche", que doit-on faire?

Model A --> takeAndDrop("carré rouge", "plaque blanche")

STATUS> Etant donné ...



PROBLEMATIQUE 2: COMPREHENSION ET

EXECUTION DES ORDRES DE L'OPERATEUR

3 procédés possibles:

3) Génération de code: a partir des phrases de l'opérateur, générer un code pour commander
le robot (cf [7] et les modéles libres [8] et [9]) :

"mettre tous les carrés rouges sur la plague blanche"

Model IA --> While(1):
TakeAndDrop("carré rouge", "plaque blanche")



COMPARAISON DES 3 PROCEDES

- Procédé 1 - Extraction des relations: modeles déja existants mais ordres simples

.« Procédé 2 - LLM: modeles uniguement accessibles en ligne, co(t élevé, non protection des
données, imprévisibilité des réactions du modele

- Procédé 3 - Génération de code: modeles existants mais nécessitent beaucoup de
puissance ou bien utilisation de modeles plus simples mais nécessitent de nombreuses
données pour ajuster leur apprentissage (cf par exemple [10]). Comment obtenir des
données d'entrainement?
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