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«t'as vu ¢a ? » : Evaluation des capacités déictigs
d’'un robot humanoide
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Contexte

Dans le cadre du projet ANR SOMBRERO, on chercluotaér un robot
humanoide de la capacité a engager une interadiiiiée avec un
partenaire humain. Il lui faut pour ceci « parledw monde qui I'entoure,
« engager » dans la conversation des objets dBingtués dans I'espac
d’interaction commun. Le terme deixis désigne ainsi tout recours dans
conversation a la situation de communication.

Dans une interaction face-a-face, nous disposomns peci de nombreux outilg
linguistiques et non-linguistiques. Si le langatjése de nombreux outils lexicau
(déictiques de personne « je », « tu »... d'objete X », « ceci », « ¢a »... de liel
«la», «ici»... de temps « hier », « tout de swjtetc.) et syntaxiques (« c'est \GIPSA-Lab
qui/que », etc.) pour désigner/indexer des référgnt sont souvent résolus par |
contexte du dialogue, nous avons bien d’autredsoddiictiques, & commencer pa
les gestes: direction de la téte et du regardeghsipointage par le bras et la mai
positionnement du corps, etc.

Dans le cadre de ce stage, on s'intéresse a évaheltigibilité de divers |
gestes déictiques élémentaires effectués par wit hlmanoide ainsi quegs®

leur efficacité combinée. Par intelligibilité, ontend ici la précision aveclgs
laquelle un partenaire humain estime I'objet derd&rence dans un
environnement complexe (par exemple, peuplé deptagtobjets).
Sujet I
Le sujet de stage portera sur deux modalités déiesi la direction du S
regard et le geste de désignation brachio-manuel.travail proposé™'9ure 2 :exem
comporte quatre taches principales :

1. Gestes brachio-manuels. Lors du stage de M2R de Miquel Sauze (Sauze 2Qtdyysteme de contrdle de
saccade oculaire vers une cible quelconque a @guaet commencé a étre évalué. |l pilote trois éegie
liberté des yeux de Nina, le robot humanoide duSBHRab (cf. Figure 1) : azimut, élévation et vergen
Ce systéeme opeére par apprentissage par démonstratiofournit des exemples de contrdles optimawx s
un ensemble de cibles a un systéme d’apprentissggenatique qui généralise la mise en correspordanc
On effectuera un travail identique sur le contdlebras.

2. Evaluation des gestes de regard. On évaluera la capacité du robot a attirer liditen d'interlocuteurs
humains sur des objets situés dans I'espace denvisimmun. On reprendra pour ceci le paradigme de
désignation de cases d’'un damier utilisé par Mi@aelze. On évaluera I'impact de la morphologie ldbey
oculaire (taille et coloration de I'iris notammenst)r la précision.

3. Evaluation des gestes brachio-manuels. De maniére analogue au regard, on évaluera kcitépdu robot a
désigner des objets situés dans I'espace de \Gsiomun.

4. Evaluation conjointe. On comparera la combinaison des deux gestesnatneacera a explorer I'impact
d’'une légére incohérence des deux pointages afprédser la modalité dominante en fonction debdéc
(par exemple, nommer vs. saisir).

Thématiques abordées dans le stage
* Modélisation statistique
» Psychologie expérimentale

Compétences requises
* Notions de statistique, maitrise de Matlab
Contacts

Gérard Bailly 04 7657 47 11 Gerard.Bailly@gipsadia
Frédéric Elisei 04 76 57 45 39Frederic.Elisei@gipsa-lab.fr

Indemnités de stage
Ce stage fait I'objet d’'une indemnité fixée anneiglent par le conseil de laboratoire (436€ mensuels)
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ple de deixis brachio-manuelle.



