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Objectifs
Crédibilité Imitation
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4 Modèle de comportement

5 Conclusion

Modèle de
comportement

Observations d'un joueur

ActionsPerceptions

Paramétrage

Algorithme
d'apprentissage

par imitation

Points de
navigation

Algorithme
d'apprentissage

par imitation

3 / 25

3 4
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8 / 25
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Objectif [Le Hy, 2007] IOHMM

A

SSSSS

AAA

t-1 t+1t

A

S

D DD

SSSS

AAA

Explosion combinatoire
t-1 t+1t

A

S

D DD

SSSS

AAA

12 / 25
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Mécanisme d’attention

A D

S1 2S 3S

A D

S1 2S 3S

A D

2S

t-1 t+1t

A

D DD

SSL

R AE

HH

JI

14 / 25
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Introduction État de l’art Points de navigation Modèle de comportement Conclusion

Apprentissage du comportement

Objectif [Florez-Larrahondo, 2005]
1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

Seulement forward Application EM [Dempster et al., 1977]
1 32

A

SSSS

AAA

SSSS

AA A

SSSS

AA

4

A

SSSS

AA

D D D? ? ?

1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

18 / 25



Introduction État de l’art Points de navigation Modèle de comportement Conclusion

Apprentissage du comportement

Objectif [Florez-Larrahondo, 2005]
1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

Seulement forward Application EM [Dempster et al., 1977]
1 32

A

SSSS

AAA

SSSS

AA A

SSSS

AA

4

A

SSSS

AA

D D D? ? ?

1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

18 / 25

t-1 t+1t

A

D DD

SSL

R AE

HH

JI
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Apprentissage du comportement

Objectif [Florez-Larrahondo, 2005]
1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

Seulement forward Application EM [Dempster et al., 1977]
1 32

A

SSSS

AAA

SSSS

AA A

SSSS

AA

4

A

SSSS

AA

D D D? ? ?

1 32

A

SSSSS

AAAA

SSSSS

AAA A

SSSSS

AAA

4

A

SSSSS

AAA

D D D D? ? ? ?

18 / 25

t-1 t+1t

A

D DD

SSL

R AE

HH

JI
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24 / 25
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Thèse Julien Soler
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Futurs travaux :
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vidéos.
PhD thesis, Institut national polytechnique de Grenoble.

Livingstone, D. (2006).
Turing’s test and believable AI in games.
Computers in Entertainment, 4(1) :6.
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