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Apprentissage de modéle d'attention
pour le suivi de conversations multipartites par urrobot humanoide
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Contexte

L'objectif général de ces recherches est de dépelopn robot humanoide capable de copier le compemnt
humain : le robot doit montrer qu'il est attentifadscene dans laquelle il est plongé par un corapent verbal et
gestuel approprié, imitant le comportement d’ueduthumain placé dans des situations similaires.

Dans le cadre de ce travail, on s'intéresse au deiconversations. On cherche a ce que le robobisgorte de
maniere adéquate par des mouvements de téte eyedes afin qu'il semble suivre une conversationreent
interlocuteurs placés a divers endroits en fadeide

Sujet
Le sujet de stage comporte trois taches essestielle

1. Recueilde données de comportement hum&n place le tuteur humainge
équipé de capteurs, en face d'un écran ou sonéplace dizaine de visage
(cf. ci-contre), dont un seul parle a la fois (edeuxiéme en partant du bas
Ces visages se relaient pour lire a haute voix axtef chacun pronongant
successivement chaque phrase. Les prises de gardldéterminées de maniere
aléatoire parmi les visages. Comme il s’agit torgadu méme locuteur et de la
méme voix, I'attention du tuteur n’est influencéeegpar les mouvements de
bouche en cohérence avec la parole et la spatiatissonore. On demande au
tuteur humain de porter attention au visage quiepagt on enregistre les
mouvements de sa téte (avec un systeme de cagurmavement) et de son regard (avec un oculométre
portable).

2. Modélisation On cherche a développer un modéle capable degiéd mouvements de la téte et du regard,
tels qu'ils ont été enregistrés a partir de la séga de prise de parole des visages. Une prenigteeest de
construire des automates probabilistes type chaiaddarkov cachées (Hidden Markov Models) décrivant
la succession des divers états de la scrutatidesetomportements associés. Les Trajectory-HMM (Zen
Nose et al. 2007) ont la capacité de générer depadements optimaux a partir d’'une suite d’éthts.
progiciel HTS développé par Zen et al est bien mséiiu laboratoire. D’autres approches seront eées.

3. Evaluation On évaluera la capacité du modele a imiter le vement de la téte et des yeux du tuteur
humain. On cherchera a reproduire notamment legrigtés de coordination téte-regard dans les aspect
temporels et spatiaux. Une analyse critigue defoimeances sur cette tach
simple permettra de conditionner les développenferuss.

L'objectif final est dimplementer un modeéle d'attéon audiovisuelle sur un robo
humanoide (ICUB2 ci-contre) que le laboratoire adtara a la fin du printemps 2013.

Thématiques abordées dans le stage
» Capture de mouvement, oculométrie
* Modélisation statistique
Compétences requises
* Notions de statistique, maitrise de Matlab
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