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RESUME

Cet article présente les préliminaires d’un modele de perception
multi-sens, PRESENCE, qui définit une architecture modulaire et
générique pour permettre a des agents évoluant dans un environ-
nement virtuel de percevoir a 'aide de plusieurs sens différentes
informations provenant de leur environnement. Ce modéle a été mis
en place dans une plate-forme de formation de leaders médicaux,
dans le cadre du projet VICTEAMS [7], bien que son utilisation ne
se limite pas a ce type d’utilisation.
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1 INTRODUCTION

Les personnages virtuels autonomes (abrégé PVA) sont des agents
virtuels capables d’interagir avec un utilisateur mais aussi avec
différents éléments de I’environnement virtuel (abrégé EV) dans
lequel ils sont situés. Ils sont utilisés, entre autres, pour la formation
professionnelle [3, 7, 11]. Afin d’interagir pertinemment avec cet
environnement, ils doivent pouvoir raisonner sur les connaissances
acquises via leurs perceptions. Par exemple, le modele smart objects
de Thalmann et al. [2] intégre des informations dans les objets afin
de permettre aux agents situés a proximité de les manipuler. Ces
informations permettent en particulier de contréler I'animation de
l'agent dans I'EV.

Notre objectif est de reproduire les mécanismes de construction
de croyances erronées a partir de perceptions. Nous proposons ici
un modéle informatique qui permet :
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— Une perception erronée : I'état de 'environnement fait que
Pinformation ne peut pas étre communiquée correctement au
PVA, ce qui conduit a une croyance erronée.

— L’influence de facteurs internes sur la perception : Iétat
cognitif et/ou physiologique simulé du PVA le conduit a mal
intégrer I'information qui lui a été communiquée par I'envi-
ronnement.

— Et qui soit générique : le modéle n’est pas dépendant d’'un
EV en particulier, ce qui nous permet, selon les besoins de
Papplication, de se connecter avec n’importe quel EV.

Notre but est ainsi que les PVAs exhibent des comportements
individualisés et variés selon leur état, la situation et leur environne-
ment. Contrairement aux smart objects [2], nous voulons proposer
des mécanismes grace auxquels un PVA puissent percevoir des in-
formations erronées depuis I'environnement. Ces comportements
erronés pourraient permettre, par exemple, comme dans le projet
VICTEAMS [7], d’entrainer des leaders d’équipes médicales & gérer
des équipes variées et a s’adapter a chaque membre de I’équipe.

2 PERCEPTION

Apreés une étude de la littérature sur les approches biologiques,
psychologiques et informatiques sur la perception, nous avons dé-
cidé de fonder nos travaux sur la notion de filtrage du modéle
d’Herrero [6] pour l'intégration d’erreurs et sur le modéle de per-
ception du framework multi-agents DIVA de Steel et al. [12], ainsi
que de Kuiper et Wenkstern [8-10]. Ce modéle permet de satis-
faire nos différents objectifs, sauf celui de généricité. En effet, DIVA
n’utilise pas de moteur de jeu mais intégre son propre moteur de
visualisation et n’a donc pas vocation a étre utilisé avec un moteur
de jeu.

Aussi, nous avons mis en évidence, a partir de 1’état de lart,
quatre étapes consécutives dans la perception de I’environnement
(voir figure 1).

— ETAPE I : Comment récupérer les informations pertinentes
depuis 'environnement ?

ETAPE II : Comment les données des signaux sont-elles en-
codées?

ETAPE III : Comment les signaux sont-ils traités par les
capteurs?

ETAPE IV : Comment I'information traitée par les capteurs
est-elle percue par 'entité ?

Nous vous présentons succinctement le modéle dans la section
suivante.
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FIGURE 1: Schématisation de la perception et des différentes
étapes

3 CONTRIBUTIONS

Bien qu’encore préliminaires, notre modele de perception multi-
sens PRESENCE définit une architecture informatique modulaire et
générique, pour permettre 4 des PVAs de percevoir leur environ-
nement de maniére potentiellement erronée, soit par modification,
soit par omission.

Concernant la premiére étape de perception que nous avons
identifié (voir Figure 1), qui consiste a la récupération des informa-
tions pertinentes pour la perception, nous souhaitons tirer avantage
des fonctionnalités offertes par les moteurs de jeu actuels (Unity
[13], etc.). Ces derniers sont tres performants dans cette tache (par
exemple, voir conférence sur les optimisation des calculs physiques
accomplis dans l'architecture DOTS de Unity [1]). Nous ne cher-
chons donc pas a redéfinir ce fonctionnement.

3.1 Approche générale

Notre modeéle propose une architecture qui se veut simple d’uti-
lisation et qui permet de :

(1) Transmettre facilement différents types d’informations depuis
I’environnement vers les PVAs concernés, afin notamment de
simuler différents sens, tels que la vision, le toucher, etc.

(2) Mettre en place une structure générique, nous permettant
aisément de modifier 'information transmise a deux niveaux :

— Au niveau du capteur pour simuler par exemple, la diffi-
culté a entendre en fonction du bruit ambiant.

— Au niveau de I'intégration, pour permettre 'influence de
facteurs internes, comme I’état cognitif et/ou physiolo-
gique simulé du PVA, ce qui le conduit a mal intégrer I'in-
formation qui lui a été communiquée par 'environnement.

Et ce dans le but de leur inculquer des connaissances poten-

tiellement erronées.

3.2 PRESENCE

Ce modéle propose de gérer plusieurs médiums ! qui décrivent
des sens, ou alors d’autres types d’informations moins courants

1. Dans le modéle spatial [4], un médium décrit un canal d’informations
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comme le sens de l'orientation. En entrée, nous avons les infor-
mations propres a chaque médium, sous formes d’indice, qui pro-
viennent de ’environnement virtuel. En sortie, nous avons I'infor-
mation filtrée a travers différentes étapes, au niveau du capteur et
de lentité.

3.2.1  Vue d’ensemble. Chaque médium posséde un systéme qui
gere les interactions entre les entités pour ce médium. Le but du
systéme est d’agir comme interface entre 'environnement virtuel
et les différentes entités.

Ensuite, un médium doit définir les propriétés d’un indice (par
exemple, pour un indice auditif, il peut s’agir de la fréquence et de
la hauteur du son, ou alors la signification d’un événement, comme
une alarme). Un indice consiste a transporter des informations
relatives a un médium.

Un indice peut-étre émis par une entité sous forme de signal
lorsqu’elle subit des modifications qui aménent a un changement
relatif au médium (par exemple, une alarme s’active et émet un
son). Lorsque c’est le cas, un signal est envoyé au systeme concerné
qui en informe ensuite I'environnement virtuel.

L’environnement peut lui aussi écouter ses signaux afin de se
modifier pour refléter les changements (par exemple, si une entité
se met a changer de couleur, elle informe le systéme du change-
ment. Comme I’environnement peut écouter ce signal, il peut le
répercuter dans I'environnement virtuel). Un capteur ou sens peut
aussi récupérer les informations pertinentes sans avoir a attendre
un signal. Dans ce cas-l3, le sens demande au systéme correspon-
dant les informations auxquelles il a accés (ce comportement nous
est utile pour la vision par exemple, qui nous permet de récupérer
les informations présentes dans son champ de vision, sans avoir a
attendre un changement de I’environnement).

3.2.2  Réception d’un indice. Lors de la réception d’un indice (voir
section précédente) par le sens, les informations vont étre traitées
en deux phases distinctes.

La premiére est a la charge du sens. En fonction des informations
spatiales envoyées par I'environnement, il se peut que certaines in-
formations soient atténuées, a cause de la distance par exemple. En-
suite, selon les parameétres du sens, certaines informations peuvent
étre filtrées. L’implémentation de ces différents traitements dépend
du besoin de I’application. Un sens peut, par-exemple, étre la vision
humaine, ou encore la vision d’un crapaud, etc.

Ensuite, une fois que 'information a été traitée par le capteur,
elle est envoyée a I'entité. Dans ce cas-13, le traitement dépendra de
I'agent et donc des besoins de I'application. Dans le cas d’un agent
humain, il peut-étre intéressant de mettre en place un mécanisme
de filtrage supplémentaire, notamment a ’aide des mécanismes
d’attention [5].

4 CONCLUSION, LIMITES ET PERSPECTIVES

Nous avons mis en place les premiéres bases d’un modéle de per-
ception erronée multi-sens, en proposant un processus qui prend
en entrée les informations provenant d’un environnement virtuel
et en sortie les informations retenues par une entité. Ce processus
peut-étre facilement modifiable au niveau de la perception du cap-
teur et de l'entité afin d’altérer la perception selon les objectifs de
l'utilisateur, notamment pour permettre une perception erronée.
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