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ABSTRACT

Les systemes 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 systémes. 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 traite-
ments inhérents a l'interaction. Dans cet article, une démonstra-
tion des nouvelles fonctionnalités de la plateforme AgentSlang est
présentée. Les améliorations apportées sont principalement de deux
ordres : (1) I'intégration de mécanismes de dialogue fondés sur des
modeles issus de 'apprentissage automatique, et (2) le support des
agents robotiques. Ces ajouts permettent d’améliorer le potentiel
de prototypage rapide d’AgentSlang, notamment pour étudier un
modéle d’interaction au travers de plusieurs types d’incarnations.
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1 INTRODUCTION

L’interaction entre humain et compagnon artificiel nécessite de
nombreuses fonctionnalités : reconnaissance vocale, traitement
du langage, gestion du dialogue, génération de réponses, etc. Cha-
cune de ces taches est difficile mais peut étre traitée séparément,
ce qui implique de développer et réutiliser des briques logicielles.
Afin de pouvoir réutiliser ces différentes briques fonctionnelles,
il est nécessaire de faire abstraction au maximum de leurs archi-
tectures logicielles. Une approche par composants répond a ces
problématiques. Par ailleurs, cette approche permet également de
répartir aisément la puissance de calcul, si besoin entre plusieurs
processeurs. L’objectif de ces travaux est ainsi de proposer un sys-
téme 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

AgentSlang! [10] est une plateforme permettant de développer
rapidement des Systémes Interactifs Distribués [10]. Congue dans
le respect d’une approche orientée composant, la structure mod-
ulaire d’AgentSlang permet d’assurer I'intégration des différents
services internes au systéme, via des composants réutilisables dédiés
a chaque fonctionnalité du systéme.

Ihttps://github.com/AgentSlang/agentslang github.io

D’autres solutions ont été proposées pour développer des sys-
témes interactifs. En particulier, ICT Virtual Human Toolkit (VHT)?
[5] et GRETA3 [8] sont deux systémes interactifs dédiés a la concep-
tion d’agents conversationnels animés. VHT propose une collection
de composants pour la majorité des taches nécessaires aux sys-
témes interactifs, telles que la reconnaissance et la synthése vocale,
la gestion du dialogue et des comportements non verbaux. GRETA
propose une architecture développée en Java permettant d’interagir
avec un personnage virtuel du méme nom. [8]. D’une part, VHT
est la plateforme la plus aboutie, mais son code fermé rend son util-
isation contraignante et ne permet pas de modifier ses composants.
D’autre part, GRETA est plus orientée sur I’étude des agents virtuels,
en particulier dans leur composante d’animation.

AgentSlang propose ainsi une alternative open-source et in-
dépendante de I'incarnation a ces deux plateformes. Une liste non-
exhaustive de ses fonctionnalités est présentée ci-apres :

- Afin de traiter les entrées utilisateurs, plusieurs modules sont
disponibles : (1) un module de transcription vocale automatique via
I’API Google Speech ; (2) des composants permettant le traitement
du langage naturel via Senna [2], un systéme versatile permettant
notamment 'annotation grammaticale du discours et la reconnais-
sance d’entités nommées.

- Pour la gestion du dialogue, la plateforme propose des com-
posants réalisés a I’aide de Syn!bad [9], un langage d’expressions
rationnelles basé sur des synonymes. Le modeéle de dialogue pro-
posé suit une approche déterministe : une correspondance est faite
entre I'entrée utilisateur et un modéle réalisé via Syn!bad ; une
réponse est ensuite générée en fonction du motif identifié.

- La plateforme permet aussi de traiter I’aspect émotionnel de
I'interaction, via un composant de détection de la valence émotion-
nelle du texte [10].

- Il est enfin possible de générer des comportements et les réponses
a une requéte utilisateur, par 'intermédiaire d’un agent virtuel, via
des composants : (1) qui traitent la synthése vocale en employant
par exemple le logiciel Cereproc Voice?, et (2) qui générent et trans-
mettent un fichier BML (Behaviour Markup Language) vers un outil
de représentation du comportement compatible avec ce format tel
que MARC [3] ou GRETA [8].

3 NOUVEAUX COMPOSANTS

De nouveaux composants ont été intégrés a la plateforme de facon
a (1) intégrer une nouvelle approche concernant les mécanismes de
dialogue, (2) assurer l'interfacage avec des agents robotiques.

Zhttps://vhtoolkit.ict.usc.edu/
3https://github.com/isir/greta
“https://www.cereproc.com/fr/products/voices
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3.1 Mécanismes de dialogue

Trois fonctionnalités ont été intégrées a la plateforme pour enrichir
la gestion du dialogue : (1) Un composant pour la détection au-
tomatique de l'interlocuteur dans un contexte multi-partie a été
proposé par Usman Malik et al. [6]. (2) Un composant d’annotation
automatique des actes dialogiques (AD) a également été ajouté [7]
pour faciliter I'interprétation des entrées utilisateurs. (3) Un com-
posant fondé sur le systéme DrQA [1] et le chatbot proposé par [4]
a été intégré pour traiter deux cas d’usage : le dialogue ouvert et
un systéme de question réponse a partir de transcriptions vocales
de l'utilisateur.

Ces nouveaux composants ont ’avantage d’avoir une implémen-
tation dans le méme langage de programmation, ce qui a motivé
notre choix de les intégrer a la plateforme. Ils facilitent ’extraction
d’informations pertinentes et la génération du dialogue a partir des
entrées utilisateurs, et permettent aux utilisateurs d’interagir sur
des sujets plus divers avec les agents interfacés a la plateforme.

3.2 Gestion des robots

Les composants AgentSlang ont été initialement congus pour de
I'interaction humain-agent virtuel. Des composants nécessaires a
I'intégration de la communication avec des robots ont été dévelop-
pés. Du fait que ROS 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 bibliothéque de messagerie asynchrone ZeroMQ®. Cette bib-
liotheque haut niveau a été comparée avec d’autres solutions et
présente deux avantages : elle est plus efficace, et elle supporte
plusieurs types de sockets [10]. De plus, cette bibliothéque dispose
d’implémentations dans la majorité des langages de programma-
tion, ce qui permet de communiquer entre différents programmes
tout en faisant abstraction de leur langage. Pour les motifs évo-
qués plus haut mais aussi pour des raisons d’uniformité, cette API
est utilisée pour les communications entre AgentSlang et ROS, a
travers un mécanisme de publication/abonnement. 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 des agents virtuels, 'approche de
conception centre les tiches de traitement dialogique génériques
au sein d’AgentSlang. Cette architecture est présentée sur la figure
1. Les applications agent virtuel ou robot disposent d’un centre
décisionnel commun et seule la partie émission et réception des
informations varie selon I'incarnation.

Le support des incarnations robotiques et la possibilité d’interagir
sur des sujets plus variés ont permis la réalisation d’une premiére
application de nos travaux : un dialogue ouvert entre un robot et
un interlocuteur humain via la plateforme.

4 CONCLUSION

Dans cet article de démonstration, nous présentons les évolutions
récentes de la plateforme AgentSlang, qui enrichissent la gestion
du dialogue grace a des composants de détection automatique de
I'interlocuteur, d’annotation des AD et de deux modéles de dialogue.

Shttps://www.ros.org/
Shttps://zeromq.org/
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De plus, il est désormais possible d’effectuer aisément des interac-
tions a’aide de robots par réutilisation des composants décisionnels
utilisés dans le cas d'une interaction humain-agent virtuel. Ces nou-
velles fonctionnalités facilitent la réalisation d’expérimentations.
Dans un premier temps, il serait intéressant de comparer les nou-
veaux modéles de langue avec ceux initialement inclus. Dans un
second temps, 'impact de 'incarnation sur I'interaction humain-
agent selon différents contextes pourra étre mesuré.
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Figure 1: Schéma simplifié qui présente le support multi-
incarnation de AgentSlang
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