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Le groupe Psyphine, groupe pluridisciplinaire né en 2011, rassemble des chercheurs, issus de l'universite de Lorraine, en

intelligence artificielle, philosophie, psychologie, neurosciences, sociolinguistique et anthropologie. Il s'interroge sur les

interactions homme/robot et plus particulierement sur [attribution ou non dintentions, diintelligence voire de
conscience a un objet robotise non humanoide. Pour mener ses expériences, il dispose d'une lampe robotisée munie d'une
caméra (au dessus de d'ampoule) qui est utilisée en salle d'expérience comme dans des lieux publics (médiatheque, marché
alimentaire, etc.).

Expériences. Pour nos premieres experiences, nous avons crée des

comportements pour notre lampe qui sont des séries de commandes

motrices predéeterminees qui decrivent un mouvement complet de l'objet afin
de tenter d'exprimer une émotion (surprise, joie, ennui, peur, etc.). Nous avons placeé,
en laboratoire, des sujets devant la lampe qui effectuait un suivi de visage tout en étant piloté par un
manipulateur (caché des sujets) qui déclenchait des comportements en fonction des attitudes des sujets.
Une expérience alternative permettait une comparaison des interactions a laide d'une série déterministe de
comportements s'executant sans tenir compte des réactions des sujets.
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Bilan. Ces expériences se sont avérées non satisfaisantes pour plusieurs raisons. (1) la solennité d'une salle

de laboratoire nous a conduit a sortir l'expérience dans des lieux ouverts et communs. (2) Les

comportements construits n'étaient pas interpretés de la méme facon par les différents sujets, et jamais, ou
tres rarement, comme ils avaient été imagines lors de leurs conceptions. Les expériences sont fortement biaisées
par le manipulateur, son interpretation de l'attitude des sujets, son interpretation des sequences de mouvements et
certains dérapages de jeux avec le sujet, ces biais variant en fonction des manipulateurs.

Analyse. Au dela du suivi de visage, qui autonomise en partie notre lampe au cours des experiences, nous restons

tres dependants de l'opérateur et des biais induits : interprétations des comportements construits de la lampe,

interprétation des attitudes des sujets, souhait de creer sa propre interaction avec les sujets, de répondre a
certaines de leur -supposees- demandes d'interaction, etc. Nous avons donc cherche a enrichir notre suivi de visage en
évitant a la fois des mouvements stéreotypés ou systématiques et des interventions humaines trop sujettes aux biais.
Nous souhaitons cependant que les mouvements de la lampe soient spécifiques aux sujets et cohérents par rapport a
leurs attitudes, par exemple une attitude identique du sujet devra declencher une méme reaction, un méme mouvement,
de la lampe.

Résolution. Pour obtenir cette adaptation dependante du sujet, nous utilisons l'algorithme DSOM, variante des
cartes auto-organisatrices (SOM), permettant d'apprendre a partir de données dynamiques, c'est-a-dire
changeantes au cours du temps. Ici ce sont les sujets, et leurs attitudes, qui changent au cours du temps (au
cours d'une expérience ou d'une expérience a une autre) et le comportement de la lampe doit s'y adapter. Plus
exactement, ce sont les traits des visages, les coordonnées des points des yeux, bouches, etc. dans le visage des
sujets qui sont les données prises en compte pour notre classification, et qui déclenchent les comportements de l'objet.
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nature du milieu, a la fois ouvert et non controle.
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