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La haute dimensionnalité des tâches de manipulation rend nécessaire la capacité 
de déployer des saisies diverses sur les objets

Problématiques:

● Comment les apprendre ?
● Comment sélectionner la meilleure saisie?
● Comment la déployer?

Introduction



Apprentissage de saisies diverses en 
simulation

Section basée sur: Huber, Hélénon, Kappel et al, Speeding up 6-DoF Grasp Sampling with 
Quality-Diversity, IROS 2024



● Apprentissage de saisies diverses: utilisation d’un algorithme 
Qualité-Diversité

● Basé modèle: utilise un modèle 3D de l’objet
● Apprentissage biaisé: simulation avec uniquement l’effecteur et l’objet
● Saisies robustes: randomisation de domaine et secouage en simulation
● Sortie: position 6-ddl pour l’effecteur dans le repère de l’objet

Idée principale



Architecture d’apprentissage

● Search space: positions 6D
● Behavior: position 3D
● Outcome archive: saisies réussies



Déploiement des saisies



Vue d’ensemble



Estimation de pose

Modèle d’estimation de pose: SAM-6D (basé sur le modèle de l’objet):

● Effecteur se déplace sur une surface pré-définie
● Pose estimée avec SAM-6D
● Si consensus, stop



Filtrage des saisies

Saisies apprises dans une simulation simplifiée: il faut sélectionner la saisie à 
déployer

Difficulté: toutes ne sont pas robustes ou réalisables

Solution (dans l’ordre):

● Filtrer les saisies via une heuristique (orientation de l’effecteur)
● Ordonner les saisies par fitness
● Essayer de planifier les saisies et déployer la première qui marche



Planification

Carte:

Octomap avec objet incrusté 

Navigation:

MoveIt (pré-saisie), IK (saisie et lift)



Exemples de résultats



Franka - ERF 2026



TiaGO - PILLAR 2026



Perspectives

Saisie ouverte: estimation du modèle 3D d’un objet

Déploiement de primitives de mouvement riches en contact

Contrôleurs pour le déploiement de primitives de mouvement apprises en 
autonomie




