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Introduction

"mental action or process of acquiring knowledge and
understanding through thought, experience, and the senses”
(Oxford)

e Contexte historique

© 1950 début recherche cognition

© 1980 Théorie Cognition Unifiée

© 1983 Début création Soar

o Aolt 2024 -> MAJ la plus récente multiplatforme
e Soar est une architecture cognitive hybride



A Review of 40 Years in Cognitive Architecture Research
Core Cognitive Abilities and Practical Applications de John K. Tsotsos et luliia Kotseruba
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Comment représenter une architecture cognitive ?

Simuler processus cognitifs humain, comment ?
e Orienté But
e Stocker les informations
* Prendre une decision
e Adaptable a partir de I'environnement et des
expériences



pourq wol Soar

SOAR: State, Operator And Result

But ? Faire une théorie de la cognition unifiée

e Réaliser tout type de taches

e Représenter et  utiliser divers types de connaissances
(sémantique, épisodique, procédurale).

e Appliquer une variété de méthodes de résolution de problemes.

e Interagir avec I'environnement extérieur.

e Apprendre et sadapter aux performances des tdches.



Cormment marche SOAR 7

e States and Operators

problem
space
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A GENTLE INTRODUCTION TO SOAR,
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Comment marche SOAR 7
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Résultat 1

NL-Soar 1994

: Spécialisé
dans la
compréhensi
on du
language
naturel

Résultat 3

SC-Soar 2012 :

Possibilité de
jouer a
Starcraft

Résultat 2

NTD-Soar
1994
Combine
modele de
vision et NL-
Soar 1994

Robot Soar
2012 :
Déplacement
temps réel,
ameélioration
du SVS

Kesultats

Exemples
chronologiques
d'applications de
Sodar
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Cognitive Robotics Using the Soar Cognitive Architecture John E. Laird, Keegan R.

Kinkade, Shiwali Mohan, Joseph Z. Xu
’
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- Spatial Predicates
* Apprentissage par renforcement Input patil HTedleates
e Mémoire épisodique et sémantique Figure 5. Overview of models and abstraction.

e Systéme visuel spatial Exemple : Le Robot Soar 2012

* temps réel
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Phrase attachment and repair, Toward Integrating Cognitive Linguistics and

Cognitive Language Processing, Peter Lindes, John E. Laird
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Figure 3: Comprehension of a simple sentence

o Se base sur la recherche cognitive linguistique
e Génere des regles a partir ECG, et de regles pré-codées
o Possibilité de comprendre plusieurs langues
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Evolution 2024 wor/cs/w/a

° Nouveau site web
. Amélioration du logiciel
e Recherche avec les LLMs basée sur LUCIA
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Majoritairement des
réalisations en simulateurs

Google trends : "Soar Architecture”

Github star: ~300
Documentation pas a jour

mémoire remplie =>Temps de calcul tres
élevé
50 % de ce qu’il apprends n'est pas utilisé

Pas d'émotion ni de créativité, limité a la
résolution de probleme.
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Conclunsion

Cahier de charge Respecté ?

* Orienté But

* Environnement Complexe X

* Beaucoup de connaissances

* Symbolique et Abstraction

e Adaptable a I'environnement

* Apprend a partir de 'environnement et des
experiences
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Qu'esf—ceque&cf orie de la

'L

. YA
coﬂlw‘wn :
Realisable, comment ?

%cz we SOAR com‘rééug g‘,

rie de la coﬂmlféon
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Pensez -vous que Soar /9uésse
vraiment couvrir toute la
gamme des activités coﬂnéz‘éves
humaines 7
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Est ce que ponr arriver a une
coquition, wnifice f fandrait
combiner / se focaliser sur une

architecture ?
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Pensez - vouns qu W est (ntéressant
de continmer a o(éve&/a/aer des
anciennes architectures on fant-
&l mienx enﬁu’rea(emuveé&s 7
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(e prensez - vous de
Z’a{a/a&’mfém de Soar dans la
scmunlation !
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Comment voyez - Vous 73 /a&we
de Soar dans 0’ J4 moderne ?
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Selon vous comment resondre le
/aroMe\me de Ua memoire?
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Quelle est la difference entre
machine éeamwﬁ et Soar 7
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\} 71«1‘/@4‘@
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Le SOAR 0 est /are}fém,éée
de dormir

AAAAAAAAAAAAAA
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