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ABSTRACT
Les systèmes interactifs incarnés, virtuels ou robotiques, sont de
plus en plus riches en terme de capacités dialogiques et affec-
tives, ainsi que de comportements multimodaux. Cependant, cette
richesse rend difficile la conception de nouveaux systèmes. Dans ce
cadre, une approche par composants permet d’une part de réutiliser
ceux-ci dans différents contextes, et d’autre part de répartir les
calculs. Dans cet article, une démonstration des nouvelles fonction-
nalités de la plateforme AgentSlang est présentée. Les améliorations
apportées sont principalement de deux ordres: (1) l’intégration de
mécanismes de dialogue fondés sur des modèles issus de l’appren-
tissage automatique, et (2) le support des agents robotiques. Ces
ajouts permettent d’améliorer le potentiel de prototypage rapide
d’AgentSlang, notamment pour étudier un modèle d’interaction au
travers de plusieurs types d’incarnation.

KEYWORDS
Intelligence artificielle, interaction humain-agent, interaction humain-
robot, système d’interaction distribué

1 INTRODUCTION
L’interaction humain-agent nécessite de nombreuses fonctionnal-
ités: reconnaissance vocale, traitement du langage, la gestion du
dialogue, génération de réponses, etc. Chacune de ces tâches est dif-
ficile mais peut être traitée séparément, ce qui implique de dévelop-
per et réutiliser des briques logicielles. Afin de pouvoir réutiliser
ces différentes briques fonctionnelles, il est nécessaire de faire ab-
straction au maximum de leurs architectures logicielles respectives.
Une approche par composants est donc à privilégier pour ce type de
systèmes. Par ailleurs, cette approche permet également d’aisément
répartir la puissance de calcul. L’objectif de ces travaux est ainsi de
proposer un système interactif capable de traiter de bout en bout
une interaction humain-compagnon incarné, quelle que soit cette
incarnation (robot ou agent virtuel).

2 LA PLATEFORME AGENTSLANG
AgentSlang1 est une plateforme permettant de développer rapi-
dement des Systèmes Interactifs Distribués [11]. Conçue dans le
respect d’une approche orientée composant, la structure modu-
laire d’AgentSlang permet d’assurer l’intégration des différents ser-
vices internes au système, via des composants réutilisables dédiés
à chaque fonctionnalité du système.

1https://github.com/AgentSlang/agentslang.github.io

D’autres solutions ont été proposées pour développer des sys-
tèmes interactifs. En particulier, ICT Virtual Human Toolkit (VH-
Toolkit)2 [5] et GRETA [9] sont deux systèmes interactifs dédiés à
la conception d’agents conversationnels animés.VHToolkit propose
une collection de composants pour la majorité des tâches néces-
saires système interactif, telles que la reconnaissance et la synthèse
vocale, la gestion du dialogue et des comportements non verbaux.
GRETA propose une architecture développée en Java permettant
d’interagir avec un personnage virtuel dumême nom. La plateforme
est conçue pour être utilisée principalement sur Windows avec Java
1.8. Le rendu 3D peut être effectué à l’aide des moteurs graphiques
Ogre ou Unity[9]. D’une part, VHToolkit est la plateforme la plus
aboutie, mais son code fermé rend son utilisation contraignante et
ne permet pas de modifier ses composants. D’autre part, GRETA
est plus orientée sur l’étude des agents virtuels, en particulier dans
leur composante d’animation.

AgentSlang propose ainsi une alternative open-source et in-
dépendante de l’incarnation à ces deux plateformes. Son code est
distribué sous license GNU LGPLv3 et CeCILL-B. Une liste non-
exhaustive de ses fonctionnalités est présentée ci-après :

• Afin de traiter les entrées utilisateurs, plusieurs modules sont
disponibles: (1) un module de transcription vocale automa-
tique est réalisée via l’API Google Speech; (2) des composants
permettant le traitement du langage naturel via Senna [2],
un système versatile permettant notamment l’annotation
grammaticale du discours, la segmentation du discours et la
reconnaissance d’entités nommées.

• Pour la gestion du dialogue, la plateforme propose des com-
posants réalisés à l’aide de Syn!bad [10], qui est un langage
d’expression régulière basé sur des synonymes. Le modèle
de dialogue proposé suit sur une approche déterministe :
une correspondance est faite entre l’entrée utilisateur et un
pattern réalisé via Syn!bad; une réponse est ensuite générée
en fonction du motif identifié.

• La plateforme permet aussi de traiter l’aspect émotionnel de
l’interaction, via un composant de détection de la valence
émotionnelle [11].

• Il est enfin possible de générer des comportements et les
réponses à une requête utilisateur, par l’intermédiaire d’un
agent virtuel, via des composants: (1) qui traitent la syn-
thèse vocale en employant le logiciel Cereproc Voice 3, et (2)
qui génèrent et transmettent un fichier BML transmis à un
outil de représentation du comportement compatible avec
ce format tel que MARC [3] ou GRETA[9].

2https://vhtoolkit.ict.usc.edu/
3https://www.cereproc.com/fr/products/voices
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3 NOUVEAUX COMPOSANTS
De nouveaux composants ont été intégrés à la plateforme de façon
à (1) proposer une nouvelle approche concernant les mécanismes
de dialogue, (2) assurer l’interfaçage avec des agents robotiques.

3.1 Mécanismes de dialogue
Trois fonctionnalités ont été intégrées à la plateforme pour enrichir
la gestion du dialogue: (1) Un composant pour la détection automa-
tique de l’interlocuteur dans un contexte multi-partie a été proposée
par [7]. (2) Un composant d’annotation automatique des actes di-
alogiques a également été ajouté [8] pour faciliter l’interprétation
des entrées utilisateurs. (3) Un composant fondé sur le système
DrQA [1] et le chatbot proposé par [4] a été intégré pour traiter
deux cas d’usage: le dialogue ouvert et le système de question
réponse à partir de transcriptions vocales de l’utilisateur.
Ces nouveaux composants facilitent l’extraction d’informations per-
tinentes et la gestion du dialogue à partir des entrées utilisateurs,
et d’autre part permettent aux utilisateurs d’interagir sur des sujets
plus divers avec les agents interfacés à la plateforme.

3.2 Gestion des robots
Les composants de la plateforme AgentSlang [11] ont été initiale-
ment conçus pour de l’interaction humain-agent virtuel. Afin d’in-
tégrer la possibilité de communiquer avec des robots, les com-
posants nécessaires ont été ajoutés. Ainsi, du fait que ROS4 est
le middleware le plus utilisé en robotique, des noeuds ROS ont été
développés pour gérer la communication avec AgentSlang.

Les communications entre composants AgentSlang s’effectuent
via la bibliothèque de messagerie asynchrone ZeroMQ5 [6]. Cette
librairie haut niveau a été comparée avec d’autres solutions et
présente deux avantages: elle est plus efficace, et elle supporte
plusieurs types de sockets [11]. De plus, cette bibliothèque a pour
avantage de disposer d’implémentations dans la majorité des lan-
gages de programmation classique, ce qui permet de communiquer
entre différents programmes tout en faisant abstraction de leur lan-
gage. Pour les motifs évoqués plus haut mais aussi pour des raisons
d’uniformité, cette API est utilisée pour les communications entre
AgentSlang et ROS, à travers un mécanisme de publish/subscribe.

Afin de ne pas disséminer la localisation des composants entre
noeuds ROS et composants AgentSlang, ainsi que de permettre
une réutilisation dans le cas d’incarnations par agents virtuels,
l’approche de conception a pour objectif de centrer les tâches de
traitement dialogique génériques au sein d’AgentSlang. Les appli-
cations agent virtuel ou robot partagent donc une base commune
et seule la partie émission et réception des informations varie selon
l’incarnation. Cette architecture est présentée sur la figure 1.

4 CONCLUSION
Dans cet article de démonstration, nous présentons les évolutions
récentes de la plateforme AgentSlang, qui permettent maintenant
aux utilisateurs d’effectuer des discussions ouvertes grâce à de
nouveaux composants. De plus, il est désormais possible d’effectuer
aisément des interactions à l’aide d’incarnations robotiques par

4https://www.ros.org/
5https://zeromq.org/

réutilisation des mêmes composants décisionnels que ceux utilisés
dans le cas d’une interaction humain-agent virtuel.

Ces nouvelles fonctionnalités facilitent la réalisation d’expérimen-
tations. Dans un premier temps, il serait intéressant de comparer les
nouveaux modèles de langue avec ceux initialement inclus. Dans
un second temps, l’impact de l’incarnation sur l’interaction humain-
agent selon différents contextes pourra être mesuré.

Figure 1: Schéma simplifié qui présente le support multi-
incarnation de AgentSlang
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