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Depuis quelques années I'équipe Gepetto du LAAS conduit un axe de recherche
sur la conception et la commande des robots quadrupédes.

Dans le cadre de cet exposé, nous présenterons différents prototypes de
quadrupédes construits au LAAS et nous donnerons un rapide apergu des
approches que nous développons pour guider leur conception. Nous décrirons
ensuite les deux principales approches que nous avons mises en oeuvre pour
parvenir a commander leur locomotion, respectivement basées sur
I'optimisation prédictive de trajectoires basée-modeéle (MPC) et I'apprentissage
par renforcement profond. Nous espérons que cette présentation suscitera des
échanges interdisciplinaires qui permettront d’initier de nouvelles pistes de
recherche en lien avec le mouvement animal.
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