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Résumé 

 
L'utilisation de l'intelligence artificielle dans le domaine des missions robotiques complexes a donné des 
résultats révolutionnaires, cette technologie jouant un rôle central dans l'élaboration et le suivi des 
tâches. Cependant, pour démontrer sa résilience, un robot doit être capable d'identifier une méthode 
pour atteindre son objectif, même dans des circonstances où l'environnement présente un 
comportement inattendu. La planification automatisée et l'apprentissage par renforcement se 
caractérisent par des visions complémentaires des processus décisionnels. La première approche 
s'appuie sur des connaissances préalables pour créer un modèle, puis calculer une solution à partir de 
ce modèle. À l'inverse, les techniques d'apprentissage par renforcement dépendent de l'interaction avec 
l'environnement et de l'expérience répétée, indépendamment des connaissances préalables. Cela 
permet aux robots de s'adapter à l'environnement avec résilience, mais nécessite souvent une quantité 
d'expérience peu réaliste. La thèse, intitulée « Approches mixtes pour réaliser des tâches de mission 
robotique autonome à l'aide de la planification par IA et de l'apprentissage par renforcement », propose 
des méthodologies pour l'intégration de ces deux approches, tirant ainsi parti des atouts de chacune et 
traitant les problèmes qui découlent de cette intégration. Ces méthodes sont utilisées pour résoudre 
des problèmes d'apprentissage par renforcement dans des environnements simulés et réels. 
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Abstract:  
 
The employment of artificial intelligence in the domain of complex robotic missions has yielded 
groundbreaking results, with the technology playing a pivotal role in the elaboration and monitoring of 
tasks. However, in order to demonstrate resilience, a robot must possess the capacity to identify a 
method of achieving its objective, even in circumstances where the environment exhibits unexpected 
behaviour. Automated Planning and Reinforcement Learning are characterised by complementary 
views on decision-making processes. The former approach relies on prior knowledge to create a model 
and subsequently compute a solution from that model. In contrast, RL techniques are contingent on 
interaction with the environment and repeated experience, irrespective of prior knowledge. This capacity 
for adaptation to the environment with resilience is frequently dependent on a substantial degree of 
experience. The thesis, entitled "Mixed Approaches to Achieve Autonomous Robot Mission Tasks Using 
AI Planning and Reinforcement Learning", proposes methodologies for the integration of these two 
approaches, thereby leveraging the strengths of both and addressing the issues that arise from this 
integration. These methods are employed to solve Reinforcement Learning problems in both simulated 
and real-world environments.  
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