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Objectifs du projet

« Ameliorerles dispositifs de formation utilisant la simulation et les environnements virtuels
* Entrainement aux compétences non-techniques pour la gestion des situations critiques
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CRITICITE ET COMPETENCE NON-TECHNIQUES

Compétences non-techniques (Flin et al., 2008, 2009)

Une combinaison de savoirs cognitifs, sociaux, et de ressources personnelles complémentaires des
savoir-faire proceduraux qui contribuent a une performance efficiente et sure

Dimensions de criticité
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Burkhardt, J. M., Corneloup, V., Garbay, C., Bourrier, Y., Jambon, F., Luengo, V., ... & Lourdeaux, D. (2018). Simulation and virtual reality-based learning of non-
technical skillsin driving: critical situations, diagnostic and adaptation. IFAC-PapersOnLine, 49(32), 66-71.



SCENARISATION AUTOMATIQUE
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Scénarisation informatique (Barot, 2014)

a scénarisation est un processus comprenant a la fois la spécification du ou des déroulements possibles
ou souhaitables de la simulation, et le controle (exécution et/ou suivi et correction)du déroulement des
evenements en temps-réel



SCENARISATION AUTOMATIQUE

Apprentissage par essai-erreur Diversité des contextes Situations critiques et adaptées
(Liberté d'action) (Variabilité de situations) (Contréle sur la simulation)

— G

L—
©o o Hie

/ |\
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VERROUS SCIENTIFIQUES
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e Approche classique
o Créerlessituations al'avance Q OO ‘Q

o Associer les situations aux actions de I'apprenant
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e Approche générative ole] g‘lj O D

o (Geénererautomatiqguement les situations o
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Question de recherche (1)

Comment générer une variéete de scénarios pertinents sans produire une explosion combinatoire ?

Question de recherche(2)

Comment modéliser les dilemmes et les situations ambigues ? Comment les qualifier ? Et comment les
générer sans avoir a les écrire en amont ?




DILEMME
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Définition
« Situation a choix exclusif qui entraine des conséquences
négatives quel que soit 'option choisie par le protagoniste »
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MODELES DE CONNAISSANCES
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Modeéle du monde (WORLD-DL)

- Description des entites, leur proprietés ainsi que les relations qu'elles ont les
unes avec les autres

- Représentation ontologique couplée avec des regles de fonctionnement
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Modéle de taches (ACTIVITY-DL)

- Représentation des séquences d'actions attendues de |la part de I'apprenant
- Décrit l'activiteé prescrite, mais aussi celle observée sur le terrain

- Repose sur une représentation hiérarchique

Precondition:{ Vehicle has-state aquapling} ~ Post-condition:{Vehicle is-stopped false }

EQ-ORD
—_ Garder_sang_froid

- erer_aquaplanin

Gerer_conduite (

Ne_pas_freiner

SEQ-ORD

Ralentir

Precondition:{ Light has-color Red} Gerer_feu_rouge

Freiner

Post-condition:{ Vehicle is-stopped true} —

SEQ-ORD

Gerer_stop Ralentir

Precondition:{ Sign is-a Stop } T
/ Freiner

Post-condition:§ Vehicle is-stopped true?




Modéle de causalité (CAUSALITY-DL)
- Décrit les chaines de causalité pertinentes
- Décritleslienslogiques entre les actions/événements

- Graphe inspireé des nceuds papillons
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GENERATION DE DILEMMES

lemmes d'obligation

iDilemmes de prohibition Sous-module

g 1.2
Recherche de barriéres a Recherche d'actions a

conséquences négatives conséquences négatives

contradictoires
. :D Flux de données (PAC)
. . - Délégation
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Paire d'actions
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EX)
Veérifier la compatibilite
Vérifier la compatibilité nomologique
d'instanciation
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Verifier la compatibilite

@ temporelle

Ordonner et
sélectionner une paire
d'actions
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Extraire un état du
monde
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Liste filtrées de paires
d'actions



CLASSER LES PAIRES D'ACTIONS

e Contraintes pédagogiques:
o gravité maximale a ne pas dépasser(gma)
o gravité minimale a respecter(gmi)
o différence de gravité entre les actions d'une paire (dQ)
o unoudestypesde conséquences négatives a cibler(tc)

e Contraintes scénaristiques :
o probabilité dinstanciation minimale (pom)

o temps maximal nécessaire a linstanciation (tmi) Contraintes

pédagogiques

Contraintes
scenaristiques




CLASSER LES PAIRES D'ACTIONS

Action Gérer aquaplaning Action Respecter le feu rouge

Préconditions | ?vehicle :is-aquaplaning true || Préconditions | ?trafficLight :is-active true

?trafficLight :has-color :red

Extraction d’un état du monde

Etat du monde | ?vehicle :1s-aquaplaning true
trafficLight :is-active true
2trafficLight :has-color :red




Ambiguité

Incertitude sur les probabilités créée par le manque d'informations pertinentes qui
peuvent étre connues(Fellner, 1961; Frisch and Baron, 1988)

- Type dambiguité (Gaver et al., 2003)

- Ambiguite de linformation

&

ambiguous conflicting

unforeseeable

- Ambiguité du contexte confuseg | mOctermInte
- Ambiguité des relations (ou normative)
dubious ' erratic | inconstant
contingent
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ETAT D'INCOMPLETUDE

Diagnostic 1:
Patient has symptom_]1

Diagnostic 2:
Patient has symptom_1
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ETAT DEFLOU

Diagnostic 1:
Patient has symptom_]1

Diagnostic 2:
Patient has symptom_1
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ETAT D'INCOHERENCE

=]|| NOT(Patient is-allergic-to X)
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Patient is-allergic-to X

.

Allergique ou non ?

TrafficLight has-color Green

o —

TrafficLight has-color Red
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Avancer ou S'arréter?



Représentation mentale de I'apprenant

Représentation mentale de 1’apprenant

RM = {A1,A2,...,.An} = U Ai

A; : préconditions contextuelles de la tache 7; sous forme d’assertions
n : le nombre de taches du modele de tiaches

(sujet prédicat objet)
(sujet prédicat objet)

(sujet prédicat objet)
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Représentation mentale de I'apprenant

Yacaom(A)=1letm(0)=0
_ m_(sujet prédicat objet)

— m(A). correspond & la part de croyance alloué a A. m,(sujet prédicat objet)

— m(&Q). correspond au degré d’ignorance totale.

m, (sujet prédicat objet)
Q(A;) = {Vrai,Faux}

v(A;) = mA (Vrai) est 1a masse de croyance sur la véracité de 1'assertion A; ;

f(A;) = mA(Faux) est 1a masse de croyance sur la fausseté de 1’assertion A; ;

i(A;) = m(Vrai, Faux) est la masse de croyance sur 1'ignorance qu’a I’apprenant
quant a la véracité ou la fausseté de 1’assertion A; ;

c(A;) = mAi(0) est le conflit suite aux contradictions entre les sources d’informations

concernant 1’assertion A;.



EXPERIMENTATION




Valorisation

Invitations
o Présentation des travaux au GDR MACS(GT ATSHM)
o Tableronde desjeunes chercheurs en Ethique & IA
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Activités

e Enseignements

o 196h
e Encadrements

o Plusdune dizaine d'étudiants(stage, projets)
e [étedelascience

o Animation du stand « Personnages virtuels en émoi » depuis 2015

e [Déemonstration
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MERCI DE VOTRE ATTENTION

Des questions ?
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OUVERTURE AU
CHANGEMENT

AFFIRMATION
DE SOl

Autonomie

Réussite

Universalisme

Conformité

Sécurité

DEPASSEMENT DE SOI

CONTINUITE
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Introduction Contribution

Modéle de taches

Precondition:{ Vehicle has-state aquapling } Post-condition:{ Vehicle is-stopped false }

EQ-ORD
Gerer_conduite erer_aquaplaningﬁ Garder_sang_froid
MNe_pas_freiner
SEQ-ORD
Precondition:{ L|ght has-color Gerer_feu_rguge O Ralentir
Red} / [
Post-condition:{ Vehicle is-stopped Freiner
true}
SEQ-ORD
)

Gerer_stop Ralentir
Precondition:{ Sign is-a Stop
} :
Freiner

Post-condition:{ Vehicle is-stopped true}




