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 en actionπ0

<< Mets les œufs dans la plaquette. >>

Quels oeufs? Relier les mots aux 
objets visibles

Quels movements? Choisir un prise et une 
séquence d’action

La tâche est-elle 
finie?

Observer le resultat et 
corriger le comportement
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Input image

“Place l’auberge 
dans le bol”

Instruction

Tokenizer

Action De-tokenizer

Δx
Δθ

ΔGrip
7D Robot Action

ViT

LLM

OpenVLA: Open-source Vision-Language-Action model

Une action: déplacement et 
rotation de la pince, puis ouverture
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OpenVLA: Open-source Vision-Language-Action model

DinoV2 SigLIP

MLP Projector

Deux encodeurs visuels: DinoV2 et SigLIP

SigLIP contribue à la représentation image-langage.

DinoV2 ajoute des caractéristiques visuelles complémentaires utiles au raisonnement spatial.

Le projecteur apprend comment ces caractéristiques visuelles 
doivent s'intégrer dans la représentation linguistique pré-
entraînée.
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OpenVLA: Open-source Vision-Language-Action model

Les actions sont également tokenizés

Action De-tokenizer

At = [Δx, Δy, Δz, Δrx, Δry, Δrz, g]
Valeurs continues

Discretizer

Ex: Δx = − 2.3 cm ∈ [−3, − 2] cm Ex: token symbolique <A2> 
(vocabulaire des action)

Llama 2 7B

De discrete à continue

Ex: token symbolique <A2>

Decode: <A2>
→ Δx = − 2.5
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OpenVLA: Open-source Vision-Language-Action model

Input image

“Place l’auberge 
dans le bol”

Instruction

Tokenizer

Action De-tokenizer

Δx
Δθ

ΔGrip
7D Robot Action

ViT

LLM

Une action: déplacement et 
rotation de la pince, puis ouverture

Comment ce genre de modèle est-il entraîné ?
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“Place l’auberge 
dans le bol”

Δx
Δθ

ΔGrip
7D Robot Action

π

Comment ce genre de modèle est-il entraîné ou pré-entraîné ?

OpenVLA: Open-source Vision-Language-Action model
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OpenVLA: Open-source Vision-Language-Action model
Comment ce genre de modèle est-il entraîné ou pré-entraîné ?

“Place l’auberge 
dans le bol”

πθ(At ∣ It, ℓt, A<t)πθ
It

ℓt
At

Rendre  plus probableAt

ℒ(θ) = − 𝔼[log πθ(At ∣ It, ℓt, A<t)]
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L’Apprentissage par Renforcement (Reinforcement Learning)
Learning and Fine-tuning ? 

“Place l’auberge 
dans le bol”

πθ(At ∣ It, ℓt, A<t)πθ

It

ℓt

Apprendre des actions qui ameliore le retour attendu

Robot en simulation

rt
Recompense

J(θ) = 𝔼τ∼πθ[∑
t

γtrt]
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L’Apprentissage par Renforcement (Reinforcement Learning)
Learning and Fine-tuning ? Apprendre des actions qui ameliore le retour attendu J(θ) = 𝔼τ∼πθ[∑

t

γtrt]

Credits: Tokyo Robotics

Learning bipedal walking in Isaacs  Sim

Tesla Optimus cooking and clearning 
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Autres modele VLA et methodes

Actions discretisés Actions continues

1. Valeurs sont converties en tokens; 
2. Méthode: la prédiction se fait en tokens. 
3. Les actions de commande sont décodées. 

Ex: OpenVLA (https://openvla.github.io/), RT-2 
(https://robotics-transformer2.github.io/)

1. Distribution d’actions; 
2. Méthode: Diffusion ou flow matching; 
3. Génération d’une séquence. 

Ex: la famille des  (https://www.pi.website/
blog/pi0)

π0

https://www.pi.website/blog/pi0
https://www.pi.website/blog/pi0
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Une prochaine fois?

Actions continues

Diffusion et Flow matching
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Une prochaine fois?

Actions continues

Diffusion et Flow matching

t = 0.00

t = 0 t = 1

pinit pdata
t = 0.25 t = 0.50 t = 0.75 t = 1.00
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Contact: a.zongo@gwu.edu

Thank you!

Questions?

Alex Zongo
Department of Mechanical and Aerospace Engineering 
George Washington University, Washington, DC, USA.
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