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LA VOLTING CUP A IROS 2026

Eric Monacelli, directeur du LISV et Hongyu Guan, ingénieur de recherche, sont
membres du jury de la Volting Cup, organisée dans le cadre de I'lROS 2026 a
Pittsburgh, du 27 septembre au ler octobre.

Du 27 septembre au ler octobre 2026

IEEE/RSJ International Conference on
Intelligent Robots and Systems (IROS
2026), Pittsburgh, Pennsylvania.

La Volting Cup positionne la robotique comme une discipline centrée sur I'humain, dédiée
a l'accessibilité, a la collaboration et au bénéfice de la société, tout en renforcant la
coopération internationale et la recherche interdisciplinaire.

Trois axes de compétition proposés
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La compétition Volting Cup concrétise ce concept a travers trois axes experimentaux
complémentaires :

1. les fauteuils roulants intelligents

2. les chiens d'assistance robotisés

3. Défi de robots humanoides basé sur des scénarios domestiques

Il s'agit d'une initiative interdisciplinaire qui associe robotique, art, danse inclusive et
technologies d'assistance afin d'explorer de nouvelles formes d'interaction entre 'homme
et le robot. S'appuyant sur le succes du concours de danse en fauteuil roulant présentée
lors de I'IROS 2025, I'édition 2026 propose une plateforme internationale élargie
intégrant un concours scientifique axé sur l'intelligence incarnée, l'analyse comparative,
les indicateurs d'évaluation et I'impact sociétal.

Le projet vise a redéfinir la relation entre la technologie et I'hnumanité en promouvant les
applications robotiques dans la rééducation, les sports adaptés et les pratiques
artistiques inclusives. Au cceur de cette initiative se trouve l'idée que les systemes
robotigues — notamment les robots humanoides, les chiens d'assistance robotisés et les
fauteuils roulants intelligents — peuvent devenir non seulement des dispositifs
d'assistance fonctionnels, mais aussi des partenaires expressifs et collaboratifs dans le
domaine du spectacle et de la vie quotidienne.

La Volting Cup rassemble des chercheurs, des ingénieurs, des artistes, des cliniciens,
des spécialistes de la rééducation et des artistes handicapés afin de favoriser I'innovation
et l'inclusion sociale par le biais d'expérimentations créatives. En associant |'expression
artistique a la recherche de pointe en robotique, le projet met en avant I'importance de la
co-adaptation, de l'interaction émotionnelle et d'un comportement robotique socialement
compréhensible.

Les membres du jury de la Volting Cup a I'lROS 2026 :
» Eric Monacelli, coordinateur, professeur a I'Université de Versailles Saint-
Quentin-en-Yvelines, Université Paris-Saclay, LISV
» Jianwei Zhang, membre étranger de I'’Académie chinoise d'ingénierie, membre de

I'Académie nationale des sciences et de l'ingénierie (Allemagne)

» Yasuhisa Hirata, professeur, Ecole doctorale d'ingénierie de l'université de
Tohoku, président du groupe de travail « Santé et robotique médicale » du comité
technique de 'lEEE RAS

» Fabio Bonsignorio, professeur, Titulaire de la chaire ERA en IA pour la robotique a

la Faculté d'ingénierie électrique et d'informatique de I'Université de Zagreb, PDG et
fondateur de Heron Robots, coprésident du Comité technique « Performance et
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benchmarking » de I''EEE RAS, coordinateur du groupe thématique « Benchmarking
et compétitions » d'euRobotics aisbl

» Jianmin Wang, professeur et directeur de thése a la Faculté des arts et des
médias de l'université de Tongji

» Hongyu Guan, ingénieur de recherche a l'université de Versailles Saint-
Quentin-en-Yvelines, Université Paris-Saclay, LISV

» Dr Baolin Peng, directeur du Centre d'innovation en intelligence incarnée de

Guoxin, président du comité d'ouverture de RoboCom International, directeur adjoint
du laboratoire de gouvernance éthique en intelligence artificielle de I'Université
normale de Pékin, professeur associé et directeur de these en sciences humaines a
l'université Krirk, en Thailande

» Bin Gong, secrétaire général du Centre d'innovation en intelligence incarnée de
Guoxin, secrétaire général du Comité d'ouverture international de RoboCom

Parallelement, la Volting Cup integre des défis liés a l'aide a la mobilité, notamment :

Axe 1 : Fauteuils roulants intelligents

» Fauteuils roulants robotisés
» Déambulateurs intelligents
» Les exosquelettes

» Les systémes portables intelligents

Ces systemes répondent a des défis
concrets dans les domaines suivants :

» La navigation en toute sécurité

» L'assistance adaptative

» Le contrdle centré sur I'utilisateur
» L'ergonomie et I'accessibilité

» L'aide a la décision assistée par I'lA

En combinant des humanoides expressifs et des technologies d'assistance
fonctionnelles, la Volting Cup offre une plateforme holistique pour la robotique
d'assistance humaine, couvrant a la fois l'interaction artistique et I'aide a la vie
guotidienne.
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Axe 2 : Robots quadrupedes d'assistance
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Comparés aux méthodes traditionnelles d’'inspection manuelle, ces robots offrent une
meilleure capacité d’adaptation aux environnements complexes. lls peuvent fonctionner
en continu 24 h/24 et 7 j/7, tout en assurant une collecte de données de haute précision
et une grande stabilité.

lls permettent ainsi de réduire efficacement les risques liés a la sécurité des opérations, d’
améliorer I'efficacité des missions d’inspection et de diminuer les colts globaux d’
exploitation et de maintenance.

Cette compétition vise a permettre aux participants de comprendre et de maitriser I
utilisation des robots quadrupedes dans des scénarios d’inspection, tout en contribuant a
la formation de nouveaux talents pour le développement du secteur.

Axe 3 : Défi de robots humanoides basé
sur des scénarios domestiques

|. Présentation du concours

Ce concours s’articule autour du theme des
soins a domicile robotisés. L'intégration dans
des environnements domestiques représente
le scénario d’application ultime pour les
robots du futur, ou les taches sont variées et non standardisées. Les robots doivent
utiliser divers systemes de perception et équipements physiques inspirés de ’humain
pour accomplir des missions complexes.

Cet événement invite des équipes issues d’universités, d’instituts de recherche et de
groupes innovants du monde entier a proposer des solutions alliant innovation technique
et valeur pratique pour une mise en ceuvre a domicile. Les participants doivent accomplir
les taches assignées dans un environnement domestique simulé, ce qui permet d’évaluer
de maniere exhaustive les capacités de perception du robot, le contréle de ses
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mouvements, I'interaction homme-machine et la stabilité du systeme.

Pendant le concours, les participants peuvent piloter les robots en mode téléopération ou
en mode entierement autonome. Les critéres d’évaluation comprennent la qualité d’
exécution des taches, la vitesse de collecte des données et la capacité a élaborer de
nouvelles stratégies a partir des données recueillies.

ll. Equipement de compétition et modes de controle

Matériel de compétition

Robots humanoides Unitree G1 et R1

Modes de contréle

1. Téléecommande

Les participants observent le terrain de compétition uniquement a travers le matériel de
perception natif du robot, et le pilotent a I'aide de casques de réalité virtuelle ou de
combinaisons de capture de mouvement inertielle.

2. Autonomie totale

Le robot exécute tous ses comportements de maniére indépendante, sans aucune
intervention manuelle tout au long de la mission.

ll. Epreuves du concours

Les participants doivent s'appuyer exclusivement sur les systemes de perception
embarqués du robot pour recueillir des informations sur I'environnement et exécuter des
mouvements coordonnés sophistiqués impliquant I'ensemble du corps, notamment la
collaboration des deux bras et le controle des mouvements de I'ensemble du corps.

Description de I'épreuve

Ce défi simule les taches domestiques réelles effectuées par des robots. Dans un délai
de 10 minutes, les équipes doivent transférer tous les objets depuis trois zones de
stockage vers la table de déchargement :

» Epreuve officielle : tri d’objets ménagers
» Etagére haute (robot en position debout)
» Etageére intermédiaire (robot en position penchée)

» Etageére au niveau du sol (robot en position accroupie)

Il N’y a pas de limite au nombre d’objets transportés par trajet, mais les participants
doivent empécher les objets de tomber au sol.
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Criteres d’évaluation
1. Efficacité temporelle

» Maximiser la quantité d’objets transportés avec succes dans le temps imparti

» Minimiser la durée de chaque cycle de transfert d’'un objet

2. Qualité d’exécution

» Taux de réussite de la préhension des abje

IV. Régles de notation

Un transfert reussi consiste a prélever un
objet sur une étagere et a le poser de
maniere stable sur la table de déchargement
pendant la durée de I'épreuve, soit 10
minutes.

» +5 points par objet transféré avec succes depuis I'étagére haute
» +8 points par objet transféré avec succes depuis I'étagere intermédiaire
» +10 points par objet transféré avec succes depuis I'étagére au niveau du sol

» -3 points pour chaque objet tombé au sol pendant le transfert

V. Prix et systéme de récompenses

» Vainqueur : bon d’achat de 6 000 € pour le G1 Edu Advanced Version

» 2e place : bon d’achat de 5 000 € pour le G1 Edu Advanced Version

» 3e place : bon d’achat de 4 000 € pour le G1 Edu Advanced Version

» 4e a 8e places : bon d’achat de 1 000 € pour le G1 Edu Advanced Version
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INFORMATIONS COMPLEMENTAIRES

Contact

Eric Monacelli eric.monacelli@uvsq.fr

> Laboratoire d'Ingénierie des systemes de Versailles (LISV)
> |ROS 2026
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