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Une voiture apprend a se stationner par
FORUM INNOVATION elle-méme grace a un algorithme de neural
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ENTREPRENEURIAT| UQAR network et [a PPO dans une simulation

tridimensionnelle réalisée sur Unity.
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Pourquoi?

La navigation autonome
dans des environnements
complexes pose des défis
majeurs, tant pour les
véhicules terrestres que
pour |'exploration
spatiale.

Tester et perfectionner
ces technologies dans le
monde réel est colteux et
risqué.




Pourquoil

Ce projet utilise des simulations
avancées pour développer et affiner
les algorithmes de prise de décision.

Cette méthode permet de préparer

efficacement les systemes de
navigation autonome pour des
applications réelles, réduisant ainsi

les risques et les coiits associés aux [JEEEE RS = o
tests physiques. llustration Par Finelligence




Objectifs

Le but de ce projet est de développer un agent
|A capable de se stationner de maniere
autonome dans un environnement de parking
simulé.

Un objectif technique est de démontrer
lefficacité de l'algorithme PPO dans la prise
de décision de navigation. Enfin, les
hyperparametres doivent étre optimisés afin
d'éviter le surapprentissage (overfitting) et le
sous-apprentissage (underfitting).




METHODOLOGIE




Methodologie

Création d’'un environnement virtuel interactif pour entrainer l'intelligence
artificielle

Elaboration d'une démo pour que l'intelligence artificielle puisse avoir un point
de référence

Sélection de paramétres de départ : 3 layers, 264 neurones, learning_rate de
0.00035, reward gail de 0.3

Entrainement de l'intelligence de I'agent.

Ajustement des hyperparamétres en fonction des résultats - Répéter les 2
derniéres étapes.




Methodologie

Avec ML-Agent une seule
simulation peut étre
roulée en paralléle
plusieurs fois.
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Le graphique de recompense (reward)

Le graphique de récompense cumulative montre comment
I'IA apprend au fil du temps.

Si les valeurs augmentent de fagon stable, cela suggere que
IIA est en train de Saméliorer.

Une stagnation ou une baisse indiquerait qu'il faut peut-étre
ajuster le taux d'apprentissage ou explorer des politiques
d'exploration plus efficaces.




Le graphique de pertes (loss)

Les graphiques de perte, tels que GAIL Loss, Policy Loss
et Value Loss, sont des indicateurs de la fagon dont I'lA
optimise son apprentissage.

Une perte qui diminue indique un apprentissage
efficace.

Si une perte cesse de décroitre ou augmente, cela peut
signifier que I'1A a atteint un minimum local ou que les
hyperparametres nécessitent des ajustements, comme
le taux d’apprentissage ou les poids de régularisation.




Configuration de départ

behaviors: keep_checkpoints: 15
C?rgl?:gg?‘ltl%lg - ,t[:_heckﬁoipt_intzeg\ial: 1.000_000
P dod ime_horizon:
hyperparameters, max_steps: 500_000_000
buffer_size: 5120 summary_freq: 100_000
threaded: true
eta: 0. env_settings:
epsilon: 0.3 env_path: ./build_90deg_50x_1/build_90deg_50x_1.x86_64

Lau%b_%:p%fh? 5 env_args: null

learning_rate_schedule: linear base_port: 9005
network_settings: num_envs: 9
normalize: true num_areas: 1
hiddeln_units:3264 engine_settings:
num_fayers: 3 no_graphics: true
TR checkpoint_settings:
gamma: 0.95 run_id: park_90deg_10
strength: 0.99 force: false
gg{r:ength_ 03 tres#Its_t(g_lr: results
e orcn_settings:
demo_path: ./Demos/90dgRS3s.demo .
use_actions: false device: cuda







Résultats |1

l'intelligence artificielle est capable de se stationner automatiquement dans
certaines positions de départ.

Dans ces situations, le projet a permis de démontrer l'efficacité du modele
PPO dans un scénario de navigation complexe, ou I'agent a réussi a

apprendre et sadapter a des conditions dynamiques & imprévisibles.

Les graphiques de TensorBoard ont illustré une progression généralement
constante dans I'apprentissage de I'agent, validant ainsi 'approche utilisée
pour l'entrainement. En superposant les vidéos de 50 essais versus 500
essais, on voit a l'oeil nu que l'intelligence la plus entrainée est celle qui
réussi a se stationner contrairement a l'autre.




Résultats - Graphiques de TensorFlow
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Dans le graphique de
récompense cumulative
montre que les valeurs

augmentent de fagon

stable, cela suggere que
I'IA apprend bien au fil du
temps.

Dans le graphique de
PERTES Gail Loss, on voit
que les pertes (I'erreur)
diminue au fil du temps.
Ceci indique un
apprentissage.

Cependant on voit une
augmentation soudaine,
ce qui indique qu'il est
ressortit d'un minimum
local et a reconverge.
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