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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Présentation Synoptique Genese

MAPH — Media Actif Pour le Handicap :
Obijectif :
Construire un robot compagnon multimodal
Améliorer le concept de Paro
Recherche scientifique :
Dialogue oral Homme-Machine
Robotique multimodale
Synthese emotionnelle
Contraintes :
Mécanique
Utilisabilité
Communication
Hygiene
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Présentation Synoptigue Geneése
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Présentation Synoptigue Genese

o Utilisation de robots en éducation/réeducation
0 Types de fonctionnalités attendues

0 Grille d’évaluation :
= Observations cliniques
= Marques de reactivité

o Paro [Shibata] :
= Equipé de capteurs
= Tourne la téte
= Reéagit a I'appel de son nom
= Emet de petits bruits
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Présentation Synoptigue Genese

0 Expérimentation:
= De janvier a octobre 2004
= Etudes complementaires en 2005
= Kerpape
~  Enfants avec un handicap moteur
~ Impacte psychologique et physiologique de Paro
= |[EA - '

~ Enfants de 8 a 15 ans
~ Impacte de Paro comme mediateur
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Présentation Synoptigue Genese

Résultats :
Faible autonomie,
Trop lourd,
Manipulation plus facile,
Pas assez de mimiques,
Interaction orale,
Difficultés a laver,
Diversifications des sons émis,
Position du bouton on/off,
Possibilité d’arréter I'interaction.
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace

Eml  Conclusion et Perspectives

Architecture Scenario Expérimentation

Modéle du robot

Signal Signal
vidéo sonore

Cohérence

Intgraction éTotionnelle ' ! Modérateur

Comportement

po
| | Reéaction L
- Intensite

Sortie
Ton de la voix Posture
- niveau - mouvement
-s0n - vitesse
s

Etat facial
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

Composeé de 3 modules principaux :

Entree :
Signal vidéo
Signal audio
Actions « pour I'enfant »
Concepts « pour I'enfant »
Acte du langage
Cohérence
Temps
Phase
Etat émotionnel

Interaction émotionnelle
Sortie
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

Composeé de 3 modules principaux :
Entrée

Interaction émotionnelle :
Expéeriences emotives liees au profil du robot
Expéeriences emotives liees au discours

IExpféri?nces éemotives liées a I'état emotionnel de
‘enfan

Fusion des expériences émotives et intégration de :
Humeur du robot
Discours
Affect de I'état émotionnel de I'enfant

Extraction des meilleures expéeriences émotives
Réaction du robot

Sortie
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

Composé de 3 modules principaux :
Entrée
Interaction émotionnelle :

Sortie :
Tonalité de la voix
Posture
Expressions faciales
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

Phrase extraite de I'expérimentation avec les
enfants :

« La mere de Bouba est morte »
[ INITIALISATION ]

[EVENEMENT]

[ TRAITEMENT ]

[ REACTION }

IFRATH Emotions et Handicap
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives

Architecture Scenario Expérimentation

IN

IFRATH

itialisation du robot :
Humeur : positive ou négative

Profil de la personnalité : basé sur model MBT]
(Myers Brings Type Indicator)

MODERATEUR :
v Humeur : positif
v’ Profil;
[ Choqué I
* Délaissé
* Douleur
» Enervé
* Enrage
» Exaspération
* Exécré
* Malaise
Mépris

\ Optimiste _/

Emotions et Handicap
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

Simulation de I'évéenement :
Initialisation « Entrée »
« La mere de Bouba est morte »

ENTREE :
v’ Signal vidéo : -1
v' Signal audio : -1
v’ Actions : étre
v Concepts : Maman, Mort
v' Cohérence : oui
v Temps : présent
v’ Phase : vie réelle
v’ Etat émotionnel :
*Joie=0
*Peur=1
» Surprise =0
* Tristesse = 2
* Dégolt=1
*Colere=1
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

B Interface EmotiRob. Q O E]
EmotiRob Aide
Interlocuteur
Sujet Action Complément Etat émotionnel
= (all 1= = |“  Détection mcorem Nonm Peu Besucoup
o~ [ Animés o~ [ Corps o= [ Animés
o= [ Inanimés o= [ Communication o [ Inanimés Joie @) Acte |Interrogatif :
[ Abstraits =| | o 3 Mouvement [ Abstraits T Sinfiise o
o= 3 Dureté matérielle - (] Psycholagie - (7 Dureté matérielle Temps
o= [ Dureté ahstraite | | -3 Etat o [ Dureté abstraite —  Dégorit
o O Aspect o [ Perception o 7 Aspect Phase
o 3 Rang o [] Possession o [ Rang Peur
o~ [ Position - Expres/slon dutemps & [ Position T
o= [ Physique o [ Etat Météo o= [ Physique
o 29 Humidité = o 3 Humidité ~| | Colére
Robot
Humeur | Positif
Phrase Sujet Action Complément

Comportement

Expériences émotives

°)
Y
o
v
°)

Posture
Ton
Historique

Apprentissage Sans
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

Traitement :
Réaction du robot en 6 étapes

Chaque étape fournit une liste d’expériences
émotives « pondérées ».

Expérience Emotive = Emotion + Mouvement du corps + son

IFRATH Emotions et Handicap
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives

Architecture Scenario Expérimentation

MODERATEUR :
v Humeur : positif
v Profil;
[ Choqué I
o Traltement : | pélaisse
. * Douleur
« Enervé
* Enragé
| ’[ SELECTEUR J » Exaspération
c * Exécré
. ENTREE : * Malaise
v Signal vidéo : -1 N
v" Signal audio : -1 . -
v Actions : étre \: Optimiste _/
v Concepts : Maman, Mort
v Cohérence : oui (G EN ERATEUR\
v Temps : présent
v Phase : vie réelle 4‘ > < ‘
v Etat émotionnel : ‘ '
*Joie=0 \_ J
*Peur=1
» Surprise =0
* Tristesse = 2
* Dégolt=1
*Colere=1

[ SORTIE ]
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MAPH et EmotiRob
Architecture Scenario Expérimentation

Modéle iGrace Eml

MODERATEUR : _ —
v Humeur : positif v Expérience émotive :
v Profil: e Choqué =0
/~Choqué ) - Délaissé = 0
* Délaissé * Douleur = 0
* Douleur . Enervéj = 8
* Enervé » Enragé =
- En(raagz | » Exaspération =0
» Exaspération * Exécré =0
* Exécré * Malaise =0
* Malaise . Mépris_, =0
» Mépris * Optimiste = 10
\e Optimiste _/

Conclusion et Perspectives

IFRATH

Si humeur positive : C,.mp = [(1— affect) x 0] + (af fect x 10)
Sinon si humeur négative : Coamp = [(1— affect) x 10] + (affect x 0)
Sinon si humeur neutre: €, = 10

0:negatif
1: positif

avec af fect

ETAPE 1
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

ENTREE : SELECTEUR: " i : mot dudiscours
v Signal vidéo : -1 Y ConceFEJt ._Mamzan Viemo,Camg) = E Vii€ome avecn = 3 :nombre de motsdudiscours
' * Positif = o . .
v Signal audio : -1 - Négatif = 0 i=1 Come = 0t coéfficient de l'émotion

*Joie=1

* Peur=-1

» Surprise =0
* Tristesse = -
* Dégolt=0

::[Actions  &tre }_
Concepts : Maman, Mort

v Cohérence : oui
v Temps : présent V1

v’ Phase : vie réelle
v’ Etat émotionnel :

—1: inconnu — ne sait pas
0 : émotion non exprimée
Camo 1: émotion peu exprimeée
2 : émotion trés exprimee

e * Colére = -1
»Joie =0 v Action : étre
i + Positif = -1
« Surprise = « Néaatif = -
. Tris?esse =2 . ‘I;I;ga_tlf_l— 1 v’ Vecteur émotionnel :
- Dégolit = 1 — I (+Joie=1+0=1]
* Colere=1

» Surprise =0

V2 * Tristesse = -

* Dégolt=0
* Coléere=0
v Concept : mort

* Positif = 1

* Négatif = 2

- — =

» Surprise =0
* Tristesse = 2
* Dégolt=0
* Colere=0

V3

ETAPE 2a
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MAPH et EmotiRob
Architecture Scenario Expérimentation

ENTREE :
v’ Signal vidéo : -1
v Signal audio : -1

::[Actions - tre

Concepts : Maman, Mort

v' Cohérence : oui
v Temps : présent
v Phase : vie réelle
v Etat émotionnel :
*Joie=0
*Peur=1
» Surprise =0
* Tristesse = 2
* Dégolt=1
*Colere=1

Modéle iGrace

}_

ETAPE 2b

IFRATH

SELECTEUR:
v Concept : Maman
* Positif = 2
* Néqatif =0
*Joie=1
* Peur=-1
» Surprise =0

Eml  Conclusion et Perspectives

v Expérience émotive :
K Bonheur = 16

* Contentement = 16

* Délectation = 16

* Enchante = 16

* Euphorie = 16

* Excitation = 16

V1| . Tristesse = -
* Dégolt=0
* Colere =-1
v’ Action : étre
s Positif = -1
* Négatif = -1

« Joie =-1
*Peur=0
» Surprise =0

V2

* Tristesse = -
* Dégolt=0
* Coléere=0
v Concept : mort

* Positif = 1
* Négatif = 2

- — =

» Surprise =0

V3

* Tristesse = 2
* Dégolt=0
* Colere=0

» Extase = 16
s Fierté = 16
v’ Vecteur émotionnel : . Heure_ux =16
[~Joie:1+o:1} ~Impat|ence:16/
e Pour=0 e Ftc.
> ise= /< Abandonne = 33 "\
. = * Angoisse = 33
« Dégett=0 * Anxiété = 33
e Colére =0 » Blesse = 33
» Chagrin = 33

» Compassion = 33
* Culpabilité = 33

* Déception = 33

* Délaissé = 33

» Déprimé = 33
\eEtc J

C.pae = N X 2 : coef ficient maximum pour une émotion

Coomo = (Camp X 100)/C gp1ay : cOEf ficient pour une expérience émotive

. oo ¥ . Ir .
, Lemo * EXpETience emotive pour 'emotion
M g0 Coemo) avEE | 5T

C.emo : COEfficient de ' experience émotive

Emotions et Handicap 20



MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

ENTREE :
v’ Signal vidéo : -1
v’ Signal audio : -1
v’ Actions : étre GENERATEUR:
v Concepts : Maman, Mort v Expérience émotive :
v/ Cohérence : oui ("« Affolement=10 )
v Temps : présent * Angoissé = 10
v Phase : vie réelle 21 * Anxiété = 10
v’ Etat émotionnel : « Appréhension = 10
e Joie=0 \ Fic 4
(¢« Peur=1 } ("« Abandonné =20 )
» Surprise =0 * Angoissé = 20
» Tristesse = 2 > < Anxiété = 20
* Dégolt=1 * Blessé = 20
*Colére=1 \~ ElC, /
5| * Ecceuré =10
; » Mépris = 10 ‘
* Agitation = 10
« Agité = 10
Coomo = (Camo % 10) : coefficient pour une expérience emotive > g:ggggmi; 10
avec Cgpmy = 01 coéf ficient de l'émotion \_ Etc. )

—1: inconnu — ne sait pas
0 : émotion non exprimee

Camol| 1 : émotion peu exprimée ETA P E 3

2 : emotion tres exprimes
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MAPH et EmotiRob
Architecture Scenario Expérimentation

GENERATEUR:
v Expérience émotive :
/Affolement =10 \
* Angoisseé = 10
* Abandonné = 20
* Angoissé = 20

Modéle iGrace

T
Vieemo, Copmp) = Z V.. € gmp aVec

« Ecoeuré = 10

* Mépris = 10

* Agitation = 10

* Agite =10

¢ Etc. /
/Bonheur =16 \
* Contentement = 16
» Délectation = 16

* Enchante = 16

* Euphorie = 16
*Abandonne = 33

Eml  Conclusion et Perspectives

i : expériences émotives identiques
n : nombre d'expérience émotives
i=1 Coome : COefficient de ' expérience émotive

A4

* Angoisse = 33
* Anxiété = 33

* Blesse = 33

* Chagrin = 33

¢ Etc. /

[« Optimiste = 10

IFRATH

GENERATEUR:

v Expérience émotive :

* Abandonné = 26

* Bonheur = 26

* Honte = 26

* Non-désir = 26

* Regret = 26

* Angoisse= 21

* Anxiété = 21

* Blessé = 21

* Chagrin= 21

* Embarras = 21

* Chagrin = 33

* Etc.

Emotions et Handicap

ETAPE 4a
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MAPH et EmotiRob  Modeéle iGrace Eml

Architecture Scenario Expérimentatio

Conclusion et Perspectives

P Affect de .
Megatif I action Positif-
Phase magination
Affirmatif Interrogatif  Megatif
. . Affect de I'état
Megati emotionnel
Positif Positif Nagatif
Positif
h 4 +
Décréamenter les Decrémenter las
expériences emotives experiences emotives
positives negatives
L J l l h 4 ¥ v
Amplifier les Incrémenter las Incrémenter las Amplifier les Incrémentar les Incrémenter les
aexpériences émotives axpérisnces émotives expériences émotives expariences émotives expéarisnces émotives expériances dmotives
negatives negatives positives positives positives negatives
Vd
Fin du fraitement E I l \ I E I b
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MAPH et EmotiRob

Modéle iGrace Eml

Architecture Scenario Expérimentation

GENERATEUR:

v Expérience émotive :

* Abandonné = 26

* Bonheur = 26

* Honte = 26

* Non-désir = 26

* Regret = 26

* Angoisse= 21

* Anxiété = 21

* Blessé = 21

» Chagrin= 21

* Embarras = 21

» Chagrin = 33

* Etc.

Conclusion et Perspectives

Cazmo = (Cagmo X 100)/nbEEmo : coef ficient pour une expérience émotive

avec nbEEmo = 3

GENERATEUR:
v Expérience émotive :
* Honte = 26
* Non-désir = 26
* Regret = 26

IFRATH

Emotions et Handicap

GENERATEUR;

v Expérience émotive :

*« Honte = 33
* Non-désir = 33
* Regret = 33

ETAPE 5

24




MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

SORTIE :
- _ v'Expérience émotive :
C:I'FTNERA'TEU_R- » Honte = 33 : 333 ms
v Expérience émotive : > Tristesse
* Honte ': _33 * Non-désir = 33 : 333 ms
* Non-désir = 33  Tristesse
* Regret = 33 * Regret = 33 : 333ms
* Tristesse

Deemo = Casmo X Dmaze)/ Conase * GUTEE pOUT UNE exPéTience émotive
n

Congxe = ZVE.CEEW | durée pour une experience emotive
i=0
D,..= 1000

ETAPE 6
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace

Architecture Scenario Expérimentation

0 Reaction :

Interface EmotiRob
EmotiRob Aide
Interlocuteur
Sujet
¢ 3 Trés proche

D Maman
[ Papa
) Mamie
[ Papi
[ Mere
O Pere
[ Grand parent
[ Grand mére
[ Grand pere
—- .

Robot
tumeur  [NEGSTEENIN
Phrase . Maman
Comportement

Expériences émotives

|nonte(33) : 333ms |
non-desire(33) : 333ms
regret(33):333ms

Historique

Apprentissage Sans

[ Tv]

[41

Action
&[] Corps
o 3 Communication
o 9 Consommation
o 9 Mouvemnent
o~ [ Psychologie
¢ [JEtat
D Etre
[ Paraitre
[ Devenir
[ Rester
D Ressembler

eee |

o & A e

A
V
joie(0) peur(0)
DO /o &\
<> ~
colere(0) tristesse(l)
Posture
Ton

Eml

Complément

= =2
L || | o= [Z3Animés
o3 Inanimés
- [ Abstraits
¢ I Etat
1 [ mort
‘e &
surprise(0)
)Y
S
degour(0)

Conclusion et Perspectives

Etat émotionnel

Détection Inceznu Nen Dev Bemcoup

Joie o ® O 0

Phase

Surprise

Tristesse

Dégolt

O C 0 0@
® @ ® O O
C C o @ O

o
[
Colére o
8]
o

Peur

o\
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives

Architecture Scenario Expérimentation

Etude préliminaire
But : évaluer les théories de recherche
Cohérence du comportement

Fluidité de I'expression
Reconnaissance des émaotions

Protocol :
Public : 10 personnes de 23-28 ans

Simulation de I événement et des données

Ilner maman, attaquer, tigre, mamie} ,
E eurer, bgb { t uﬂier Jg soeu% }

{temps : présent} , {acte : affirmatif} , {phase : vie réel}
Simulation du comportement
Grille d’évaluation

IFRATH Emotions et Handicap
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

Grille d’évaluation (avant simulation) :
Affect pour chague mot (actions, concepts)
Etat émotionnel discours
Prédire la réaction du robot

Grille d’évaluation (apres simulation) :
Reconnaissance des émotions
Vitesse d’expression
Durée de la réaction
Combinaison d’émotions
Séguence émotionnelle
Satisfaction de la réaction
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MAPH et EmotiRob  Modele iGrace Eml  Conclusion et Perspectives
Architecture Scenario Expérimentation

Reconnaissance des émotions
100% ;
90% Duree comportement
80% 100%
70%
60% 50%
50% 4% 8% 4%
o o 5
30% Troplent Lent Normal Rapide Tresrapide
20%
10%
0%
Joie Tristesse Colere Peur Moyenne
Satisfaction comportement Vitesse expression
100% 100%
50%
o)
50% 4% 8% 4%
0%
0% P Trop lent Lent Normal Rapide Trésrapide
U/0
Pasdu tout Un peu Beaucoup
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MAPH et EmotiRob  Modéle iGrace Eml

Conclusion et Perspectives

IFRATH

Emotions et Handicap
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VideoPetit.wmv
VideoGrand.wmv

MAPH et EmotiRob  Modele iGrace EmI  Conclusion et Perspectives

Conclusion
Evaluation du modeéle positive
Acceptation du robot par les enfants
Conception robotique a I'étude — Prototype Emli 3

Perspectives
Validation du modele (sans dynamique)
Intégration de la dynamique et validation
Prise en compte d’'une « évolution »
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Mercl pour votre
attention

Questions, réactions ?

Emotions et Handicap



2 Choix du visage
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Choix du visage
Visage simple
6 degrés de liberte
4 pour la bouche
2 pour les yeux
85 % de satisfaction

Emotions et Handicap
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