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Résue

Cet article decrit un systme de conversion de textes en
sanes tridimensionnelles anges. Les textes sont des cons-
tats d'accidents de voituresdigés par un des conduc-
teurs. Le processus de conversion comporte de égpes.

Un premier module d’extraction d’informationsé&s une
description tabulaire de I'accident et un second module de
visualisation produit une sme 3D et I'anime.

Nous dcrivons I'architecture du sydie et la structure
des fiches qui vont contenir I'information extraite. Nous
décrivons ensuite le module d’extraction d’'informations qui
se charge de la &ection des objets statiques et dé&s v
hicules, de leurs directions initiales, de la suite de mouve-
ments et des collisions. Nousgentons de fan succincte

le module de visualisation. Nous concluons par des copies
d’'écran d’animations et lessultats que nous avons obte-
nus.

Mots Clef

Conversion de textes en scenes, extraction d’'informations,
discours, espace et mouvement.

Abstract

This paper describes a system to convert written descrip-
tions of car accident reports into animated 3D scenes. Des-
criptions are short narratives written by one of the dri-
vers after the accident. The text-to-scene conversion pro-
cess consists of two stages. An information extraction sys-
tem creates a tabular description of the accident and a vi-
sual simulator generates and animates the scene.

We first outline the structure of the text-to-scene conversion
and the template structure. We then describe the informa-
tion extraction system: the detection of the static objects
and the vehicles, their initial directions, the chain of events
and the collisions. We succinctly present the visualization
module. We show snapshots of the car animation output
and we conclude with the results we obtained.
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1 La conversion de textes en smes
tridimensionnelles

Les images facilitent la comghension d’'une situation et

la communication d’'une g [20], [8], [27]. Nous 'avons
tous remarqe, il est souvent plus facile d'expliquer des
phénonenes physiques, desethi€mes matamatiques ou

de dméler des structures de toutes sortes en utilisant un
sckéma ou un graphigue que des mots.

La conversion d’'un texte en unesst consista feceger les
idées visuelles et les images mentales qu'il contient sous la
forme d’une compositionegnEetrique bi ou tridimension-
nelle. Cette conversion doit combiner des constructidas
fois visuelles et linguistiques. Michel Denis [9] remargue ~
cet effet que

L'image et le langage constituent deux modes
de repisentations [...] fortement défencees,
mais dont la coopration est requise dans de nom-
breuses formes de fonctionnement cognitif

Les images tridimensionnelles areéss sont probablement
supgrieures aux graphiques statiques 2D pour visualiser des
informations. Elles peuvent reproduire uneise conaete
plus exactement et rendent possible €exfion d’'une suite
d’actions. Quand les images tridimensionnelles sont coup-
leesa des environnements virtuels, elles permettedes
utilisateurs de naviguer dans le monde 3D et d’interagir
avec les objets qu'il contient.

Nous ne petendons pas ici qu’une image puisse remplacer
un texte. Cependant, il est probable que la production d’une
sene visuellea partir d'un texte aida comprendre I'infor-
mation qu'il contient, la rende plus comte et la comfe.



L'interét des techniques automatiques est de faire ces convelta structure de cette reggéntation est une fiche semblable

sions plus rapidement et plus facilement.

2 Travaux antérieurs

La conversion automatique d’'un texte en unersca fait
I'objet d’un certain nombre @ftudes. NALIG [1], [21] est
une premére Balisation dont I'objectittait de receer des
senes bidimensionnelles. L'un des betsit de modliser
les relations entre I'espace et legpositions dans des ex-
pressions en italien du type sujeteposition, objet. D'ap-
res ce qui estetrit dans les articles, NALIG ne traitait pas
de phrases comgtés et encore moins de textes.

WordEye [7] est un autre exemada fois Ecent et impres-
sionnant qui gireére des senes tridimensionnelles anges$

a partir de textes courts. WordsEye dispose de 12.000 ob-
jets graphiques ce qui donne unedédde son ambition. ||
utilise des ressources linguistiques telles que I'analyseur
de dEpendances de Collins [6] et les€au lexical WordNet
[14]. Linterprétation du €cit est fon@ée sur une extension
des grammaires de cas et desemefices sur la structure
de I'environnement [24]. WordsEye, cependant, ne traite
pas des histoireg€lles. Lesetits ressemblent plota des
contes dedées, apparemment investpar les auteurs.
CogViSys [22] est un dernier exemple dont €ield’origine
était de synthfiser textes partir d'une sfjuence d’'images
vidéos. Les auteurs ont ensuite gugl’il pouvaitétre ing-
ressant de faire le chemin inverse et dadger des -
guences viddsa partir de textes. Le moteur logique du
convertisseur de textes [2] est fanslir [aThéorie de repée-
sentation du discourde Kamp et Reyle (DRT) [19]. Cog-
ViSys est limig a la visualisation de manceuvres simges °
un carrefour telles que celleedfite par ces deux phrases:
A car came from Kriegstrasse. It turned left at the intersec-
tion [3]. Les auteurs ne donnent pas plus eé&adls sur leur
corpus, ni de pcisions sur leursesultats.

Enfin, TRAINS [15], Ulysse [5], [17] et Persona [4] sont
des projets voisins qui comportent une interacgorite ou
orale dans des mondes virtuels.

3 Lesyseme CarSim

CarSim [26], [10] est un prototype de visualisation et d’ani-
mation des senes tridimensionnelleg partir de descrip-
tionsécrites. Il ogre dans le domaine des accidents de la
route et nous I'avons appligd un corpus de 87 constats
fournis par la compagnie d’assurance MAIF.

Les constats sont amiables». Il 'y a normalement pas
de blesss et les deux conducteurs se sont mis d’accord sur
les conditions de I'accident. Les descriptions prennent la
forme de courtsecits Bdigés par un des conducteursepr’

le sinistre. Elles correspondemties accidents relativement
simples bien qu’un petit nombre d’entre elles soient diffi-
ciles voire impossiblea interpgter. L'objectif de CarSim
est de« rejouer» ces accidents symboliguement dans un
monde virtuel.

L'architecture du systhe comporte deux parties qui com-
muniquent par une repsentation formelle de l'accident.

acelles d'autres systes d’extraction d’informations ([25],
[18], entre autres). Nous avons goneette fiche de telle
sorte que les dora®s qu’elle renferme permettent de repro-
duire visuellement et d’animer les eettd’un accident.

La premere partie de CarSim est un module linguistique
qui extrait I'informationa partir du constat et remplit les
eléments d’information de la fiche. La deerie partie est
un visualiseur qui prend comme emtrla fiche remplie,
crée les ent#s visuelles et les anime (Figure 1).

4 Deux exemples de constats
Les deux textes qui suivent sont des exemples de constats :

Vehicule B venant de ma gauche, je me trouve
dans le carrefoura faible vitesse environ 40 km/h,
quand le @hicule B, percute moréhicule, et me
refuse la priorie a droite. Le premier choc atteint
mon aile arrere gauche, sous le choc,&tause
de la chausse glissante, moréhicule érape, et
percute la protection &tallique d’un arbre, d'ai
un second choc frontal.

Texte A4.

Je roulais sur la partie droite de la chauss
quand un hicule arrivant en face dans le virage
a étt compktement dporé. Serrant droite au
maximum, je n'ai p@viter la voiture qui arrivait
a grande vitesse.

Texte A8.

Le texte A4 &crit deux collisions : d’abord entre deux voi-
tures et puis entre une des voitures et un arbre. C’'est une
suite de chocs relativement complexe pour ce corpus mais
le récit est explicite.

Les descriptions ne sont pas toujours aussi directeBan-
ches». Beaucoup de rapports contiennent des litotes, des
négations ou des descriptions visar@njoliver oua'amoin-

drir la responsabilé’du conducteur. Cela emagfie souvent

de les comprendre sans faire intervenir une connaissance
approfondie des conditions de conduite ou sans essayer
de deviner |Etat d’esprit du conducteur. Le rapport A8 ne
mentionne pas de collision par exemple. Quelques rares
constats sont Brhe comptement incommhensibles la
seule lecture du texte.

5 Lareprésentation des connais-
sances

Comme les autres syshes d’extraction d’informations,
CarSim repose sur des fichesfidiies au pealable pour
rep@senter le texte. Ceci signifie que le contenu egtit’
a une structure tabulaire, suffisante poeciife ce qui s'est
produit et pour permettre une conversion en urenedw-
nique (symbolique).



Analyse linguistique

—+ Description formelle

Générateur de

scénes virtuelles

Fic. 1 —L’architecture de CarSim.

Chaque fiche se compose de trois listes [11] :

— une liste d'objets statiques identifie le type de la route
etles objets qui jouent uoke dans la collision (arbres,
feux de circulation, etc.);

— une liste d’objets dynamiquesctit les \ehicules, voi-
tures ou camions, impliggs dans I'accident, et enfin

— une liste ordoneé de collisions €rit la suite d'im-
pacts entre les objets dynamiquesegentuellement
statiques.

Le Tableau 1 contient la fiche correspondant au constat A4.
La liste STATIC contient les deux objets statiques impor-
tants: la route et I'arbre. La forme de la route est choisie
parmi quatre cas possibles: ligne droite, tourreagauche
oua droite et carrefour straight_road, left_turning_curve,
right_turning_curve, crossroads.

La liste DYNAMIC décrit deux ¥hicules: IEnonciateur —
narrator — et I'autre @hicule. Chaqu¥’ EHICULE — ou ac-
teur — dBtecE dans le texte est reggéng par un ensemble
d’attributs : le nom du ghicule, sa direction initiale et une
série d'actions atomiquessgdomposant soneglacement.

Les constats d’assurance identifient habituellemen#as v*
cules par A et B. Quand cette information n’est pas dis-
ponible, la ligne est remplie avecénonciateur. L'autre
véhicule est identié’comme le B.

La fiche dcrit les positions relatives deshicules au dbut

du récit. En effet, la majeure partie des textes ne donne
pas de coordore€s gographiques exactes. Les directions
initiales sont contenues dans la ligh¢I TDIRECTION.
Elles sont choisies parmi les points cardinaux: ouest, est,
nord et sud.

La suite dévénementsEVENT) correspond aux mouve-
ments des ehicules. Les actions possibles actuellement
sont avancer, tourner gauche, tournex droite, s'aretez,
changer de file vers la droite, vers la gauche, egatser
(forward, turn_left, turn_right, change_lane_right,
change_lane_left, overtake, stop).

Enfin, la listeACCIDENT donne la suite des collisions.

Le Tableau 1 dcrit une prengre collision entre Ehon-
ciateur et le ehicule B, puis entre &honciateur et I'arbre.
Les deux parties en cause sont appeKCTEUR et VIC-
TIME bien que ce ne soit pas une intexfation des res-
ponsabiligs. Quand c’est possible, la fiche contient aussi
les parties touck¥s.COORD est I'endroit plausible de la
collision au (0, 0) dEsigne le centre de laeeé, ici le centre

du carrefour.

Nous avongVallg les possibilis de description de ce for-
malisme pour re@sSenter les accidents du corpus. Nous
avons extrait les informations et rempli les fiches manuelle-
ment et nous avons constajl’environ 60% des accidents
pouvaiengtre reproduits. Les 40% restant correspondent
des configurations de routes aules seharios d’accidents
plus complexes.

6 L'extraction des informations

Le module d’extraction d’informations (EI) remplit leg=
ments de la fiche que nous avorecdfe pgcddemment.
Le déroulement du traitement consigteanalyser le texte
en utilisant un analyseur syntaxique partelggterminer
parmi des situations prototypiques les conditions de I'acci-
dent eta affiner les esultats par des modulesrsantiques.

Le module d’El utilise le contenu ligral de certaines ex-
pressions qu'il trouve dans le texte ou bieneird T'envi-
ronnement et les actions.

6.1 Lextraction des objets statiques

La premere étape de I'extraction d’'informations est une
analyse syntaxique partielle. Elle utilise degles syntag-
matiquesecrites dans la notatioBefinite Clause Gram-
mar du langage Prolog. L'analyseetcte les groupes no-
minaux, les groupes verbaux et les groupeppsitionnels
ainsi que quelques expressionsefig. Les marques ou les
mockles des ghicules sont des exemples de ces expres-
sions ainsi que les groupes de masicule Aouvéhicule

B.

Une deuxémestape extrait les objets statiques. Ekaatte

la configuration de la route, les panneaux routiers, les feux
et les obstacles. Elle utilise un lexique du domaine. Pour
détecter un carrefour, le module recherche des mots tels
quecroisementcarrefourouintersection pour les virages

a droite oua gauche, il recherche des mots comtmer-
nant virage, courbe etc.

La détermination de la configuration correcte de la route
est unelément te's important du processus. Il conditionne
en grande partie leesultat final.

6.2 La détection des acteurs

Les acteurs sont lesehicules ou les personnes jouant un
réle dans l'accident. Dans la plupart des constats, la des-
cription de l'accident est psenge du point de vue ded”
nonciateur. Celui-ciécrit ce qui s’est produit en utilisant la
premere personne. Dans quelques autres rapports, la des-
cription est impersonnelle et emploie des phrases telles que
le vEhicule A a heu# le \ehicule B



Constat A4 Constat A8
STATIC | STATIC |
ROAD | ROAD [
KIND = crossroads; KIND = turn_left;
] ]
TREE [ ]
ID = tree; DYNAMIC [
COORD = (-4, 4); VEHICLE [
] ID = narrator;
] KIND = car;
DYNAMIC [ INITDIRECTION = east;
VEHICLE [ CHAIN [
ID = vW{e}hicule_b; EVENT [
KIND = car; KIND = driving_forward;
INITDIRECTION = south; ]
CHAIN [ |
EVENT | |

KIND = driving_forward,
]
]
]
VEHICLE [
ID = narrator;
KIND = car;
INITDIRECTION = east;
CHAIN [
EVENT [
KIND = driving_forward;
]
]

]

]
ACCIDENT |

COLLISION [
ACTOR = v\{e}hicule_b, unknown;
VICTIM = narrator, left_side;

COORD = (-1.5, 1.5);
]
COLLISION [
ACTOR narrator, left_side;

VICTIM = tree, unknown;
COORD = (-1.5, 1.5);

VEHICLE [
ID = v\{e}hicule;
KIND = car;
INITDIRECTION = south;
CHAIN [
EVENT [
KIND = driving_forward;
]
]
]
]
ACCIDENT [
COLLISION [
ACTOR = narrator, unknown;
VICTIM = w\{e}hicule, unknown;
COORD = (-1.5, 1.5);

TaB. 1 —Les fiches correspondant aux constats A4 et A8.



Dans CarSim, nous associons les acteurs d’un accident aux Pour dtecter les directions initiales, I'algorithme recherche

groupes nominaux. Laaléction des acteurs revient alors
essentiellemerd Une Esolution de coaférences.

Par dfaut, un premier acteur appdlénonciateur est e€.
Puis, le module deetéction des acteurses autant d’ac-
teurs qu'il trouve de noms di#f'ents dans les groupes no-
minaux. Ces noms doivergtre €mantiguement compa-
tibles avec des ehicules ou des conducteurs: les noms
propres, les identifiants tels que lehi¢ule A ou whicule

B, les marques deehicules, les magles comméiat Pun-

to, Renault Clig des noms de personne, etc.

En cas déchec, le dtecteur d’acteurs recherche les ob-
jets statiques qui peuveeatre impligLes dans une collision.
Dans ce dernier cas, un seul acteur ext dEnfin, si aucun
des deux cas p8dents n'est &fifie, le dtecteur d’'acteur
crée un dewame \ehicule de dfaut.

La résolution des coeférences associe tous les pronoms
et les adjectifs possess#sla premere personna I'enon-
ciateur. Elle associe les pronoms et les adjectifs possessifs
a la troisEme personne aux autres acteurs en utilisant un
critere de ecence. Si aucun pronaaia premére personne
n'est trousg, I'énonciateur est suppram”

Une des suppositions de I'algorithme est que le nombre
probable d'acteurs est le plus souvent deux et parfois un
ou trois. Il permet’cet algorithme &s simple d’'atteindre
une dstection de 80% des acteurs dans les textes du corpus.

6.3 Les directions initiales

Les directions initiales sontedéctEes gatea une petite
ontologie de domaine de la route et des mouvements de
voitures [16]. Quand ils commencemte @placer, les @
hicules peuvenetre sur un rafne axe ou avoir des direc-
tions orthogonales.

Comme en gféral, il n’y a pas deeférence absolue, par
convention, IEnonciateur vient de I'est dans notre mpr’
sentation. Par coesgjuent, les voitures venant de la droite
viendront du nord dans l'orientation symbolique. Les voi-
tures venant de la gauche seronteés‘au sud. Les voi-
tures en face viendront de I'ouest. Les voitures éeerdu

se dpla@nt avant la rafne direction viendrorggalement
de l'est.

Quelques constats indiquent des endroéisgraphiques et
des directions comme

Me rendan& Beaumont-sur-Oise. (Texte Al)

Quand c’est possible, on extrait les noms de villes ou de
directions tels qu&eaumont-sur-Oispour remplir I'élé-
mentSTARTSIGN dans la listeVEHICULE de la fiche.
Ces noms sont visuaés'comme des panneaux de direction
en forme de fiche.

Un syseme pluselaboE pourrait recaler les voitures sur
un meilleur moele de routes en utilisant les noms des rues
et éventuellement de vraies cartes. Ceecessiterait un
traitement comm@mentaire de toutes les informations du
constat. Ici, nous nous sommes ligg# ne traiter que le
texte libre.

des couples de groupes verbaux et de directions. Les di-
rections sont indigeés en gféral par des compthents
circonstanciels de lieu. Les verbes correspon@ergnir

de surgir dg arriver sur, etc. Les comm@ments circons-
tanciels correspondeatsur la droite en sens inversetc.

Le sujet de la phrase est alors uaifivec un des acteurs
détecEs pecddemment. Cela permet d'initialiser lespda-
cements deseHicules.

6.4 La détection des collisions

Le module de dtection des collisions utilise un lexique
de verbes de chocs. Ces verbes corresporaleatix nous
avons obsems dans les constatgercuter heurter, cassey
accrocher etc. ainsi qua quelques autres que nous avons
ajous. Nous les avons classSelon leur sens et s'ils en-
trainent un deweme choc commpousserou projeter. Le
module considreégalement desetations telle que celle
de la phrasde n’ai pas pLéviter. ..

Le module extrait le sujet et le congutient d’objet direct
de chaque verbe de choc. Brfie si le verbe est au passif
oua l'actif et il détecte les couples sujet-verbe, verbe-objet,
verbe-agent et verbe-cible. Le couple verbe-cible corres-
ponda certaines constructions verbesposition comme
cogner sur quelque chose le groupe pepositionnel pour-
rait étre considfé comme un objet dans d’autres langues,
par exemplénit somethingen anglais.

Le module de dfection des collisions identifie les relations
grammaticales en utilisant leurs pragté$ topologiques.

la manére de FASTUS ([18], p. 397). Les principes de I'al-
gorithme sont les suivants:

Le sujet d’'un verbe actif est le dernier groupe nomi-
nal avant le verbea tondition qu’il corresponda Un
acteur.

Le compEment d’'objet est le premier groupe nominal
apeEs le verbe si c’est un acteur ou un objet statique.

L'agent est un groupe ppositionnel a’le nom est un
acteur valide et la gposition espar.

La*“cible " est un groupe @positionnel a’le nom est
un acteur valide et avec une constructioeapque
verbe-peposition.

Dans le cas d’'une forme passive, I'agent remplace le sujet.
On détecte les sujets et les compiéents d'objet gitea

des egles DCG. Le sujet du verbe est assaci’une des
classes d’acteurs. S'il existe un corapiént d’objet et qu'il
corresponda une classe d'acteurs difEénte, alors I'objet
est rattacha cette classe d’'acteur.

S’il y a une contradiction, par exemple quand le sujet et
I'objet corresponderd [a néme classe ou que 'objet n'ap-
paraf dans aucune classe d'acteurs, I'algorithme tente de la
résoudre en employant desgtes d’inErence de telle sorte
que 'objet soit rattacha une autre classe. Cetteethode



est acceptable car dans la plupart des constats, il n’y a que aux segments de la trajectoire.

deux acteurs.

Le syseme cee autant de collisions qu'il y a des verbes
de chocsa’'moins que deux collisions ne fassent participer
exactement les ames acteurs. Le sgshe engve alors les

8 Reésultats et perspectives

Nous avongvallg le syseme CarSim sur tous les constats
du corpus de la MAIF. La ethode que nous avons adegt”

doublons. En effet, dans certains contats, le conducteur se est plus simple que laetrique classique des sgstes d’ex-

répete et mentionne deux fois laamie collision.

6.5 La déetection des chines de mouvements

Chacun desehicules ealise une ou plusieurs actions dif”
rentes avant la collision. Ces actions sontexslcomme
une liste dévénementsEVENT) contenus dansdlément
CHAIN des objets dynamiques. Les actions que le visuali-
seur peutealiser sont avancer, tourreegauche oa droite,
changer de fil@ gauche oa droite, @passer et s'agtér.
Dans les constats, ces actions correspondetés verbes
de mouvementtels qu&marrer, rouler, circuler, avancer
tourner, virer, etc. Le module de etection dévénements
extrait ces verbes du texte et ile&r'un nouveei€nement
pour chaque occurrence d’'un des verbes. Il I'affecta
chahe de mouvements du sujet du veebeondition gu'il
corresponda un acteur valide.

Certains verbesatrivent un enchaementde plusieurs mou-
vements commesdémarrerqui indique que le conducteur
s’est arete avant. LEvénement est alors une suite de deux
actions :stop etdriving_forward.

Le mécanisme d’extraction ajoute leggnementa la cha®

ne dans l'ordre o'ils sont exposs$ dans le texte. Ceci ne
correspond pas toujoussla vraie chronologie. Cependant
pour une grande majoeitdes accidents, il n'y a pas dee-
tour en arrére» et I'ordre réel desevénements correspond
a leur ordre dans le texte.

7 Lasynthese de senes

Le module de visualisation a comme amiés fiches rem-
plies. A partir d’'une fiche, il synthfise une sene tridi-
mensionnelle symbolique et anime lewcules [11], [13],
[12].

L'algorithme de ghération de sene place les objets sta-
tiques dans I'espace et calcule les mouvements dhs v’
cules. Il utilise desegles d’'inErence pour efifier la cole-
rence de la fiche et pour estimer les positions eleud et

de fin de mouvement.

Le visualiseur utilise un planifieur pouremf les trajec-
toires. La prengreétape de la planification calcule les po-
sitions de ébut et de fin des mouvements en fonction des
directions initiales, de la configuration de la route et de la
suite d’actions comme s'il 'y avait pas eu d’accident. Un
deuxeéme module modifie ces trajectoires pourires’les
collisions en fonction de la part&CCIDENT de la fiche.
Cette dfcomposition en deuatapes se justifie par les des-
criptions qu’on observe dans la plupart des constats. Les
conducteurs commencengggralement le ecit de I'acci-
dent comme si @&fait un @&fplacement normal qui ensuite
est bouleverspar des conditions anormales. Enfin, le mo-
dule temporel du planifieur affecte des intervalles de temps

traction d’informations qui utilise la ecision et le rappel.
Nous avons jugla chafle compéte de traitement en com-
parant le rendu visuel que CarSim produisait d’'un texte °
la compghension qu’une personne (I'un des auteurs de cet
article) pouvait avoir de I'accident et les images mentales
gu'’il pouvait en former.

Les Figures 3 et 4 montrent des images demss synte-
tisées pour les constats A4 et A8. Comme on peut le voir,
I"evaluation comporte une part de subjecévit’

En utilisant les algorithmes d’extraction d’informations et
de visualisation que nous avonsdits ici, nous avons pu
obtenir une simulation plausible ou acceptable da28"
constats. Ceci repsente de 28 32% du corpus. Ces chif-
fres doiventetre compagsa la capaci#’de repesentation

de notre modle de fiche et ’'celle de notre sysine de
visualisation. Elles fixena 60%, la limite supfieure du
nombre de textes que nous pouvons simuler.

Il esta noter aussi que nous avorsli& cetteevaluation
sur notre corpus deedeloppement. L utilisation d’un cor-
pus de test distinct diminueraits probablement cessul-
tats.

Les causes deschecs sont les suivantes:

— Lesdescriptions spatiales sont parfois iegisés. Cer-
tains constats sont difficiles interpgter néme pour
des hommes ou des femmes. L'auteur s’appuie pro-
bablement fortement sur le saima qu’il joint au rap-
port. CarSim ne se sert pas de ceesol’et ne peut
alors pas positionner correctement lehicules.

— La base gongtrique d’'objets statiques est liréa
guelques objets routiers. Elle ne contient pas desrepr’
sentation de ronds points, trottoirs, asd’autoroute,
barriéres, etc.

— Certaines actions desfiicule ne sont pas melisées
comme la marche asie.

Pour finir, nous efifions la validig de notre architecture
avec d'autres types desun€s d'accidents. Nous avons ap-
pliqué des parties de I'algorithme d’extraction d’informa-
tions et le visualiseua des descriptions en anglais. Nous
avons utili€ un petit corpus degsungs d'accidents de la
route disponible au site Internet du Conseil national pour la
sécurig des transports autats-Unis (National transporta-
tion safety board) [23]. Nousayeloppons actuellement un
nouveau sysime pour le sedois avec un corpus de textes
beaucoup plus important.

Bien que nosesSultats actuels soient loinatte parfaits, ils
démontrent la pertinence de notrendarche. Une stragjie
fondée sur I'extraction d’informations permet de conver-
tir des texteseéls dans des snes tridimensionnelles. Les
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FiIG. 2 —La planification des trajectoires.

résultats obtenus montrent que I'architecture de CarSim

peut s'appliquer au framags eta d’autres langues.

A notre connaissance, CarSim est le seuleyst de conver-

sion de textes en saes fonctionnant avec descits non-
invengs.
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