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Résuḿe
Cet article d́ecrit un syst̀eme de conversion de textes en
sc̀enes tridimensionnelles animées. Les textes sont des cons-
tats d’accidents de voitures rédiǵes par un des conduc-
teurs. Le processus de conversion comporte de deuxétapes.
Un premier module d’extraction d’informations crée une
description tabulaire de l’accident et un second module de
visualisation produit une scène 3D et l’anime.
Nous d́ecrivons l’architecture du système et la structure
des fiches qui vont contenir l’information extraite. Nous
décrivons ensuite le module d’extraction d’informations qui
se charge de la d́etection des objets statiques et des vé-
hicules, de leurs directions initiales, de la suite de mouve-
ments et des collisions. Nous présentons de fac¸on succincte
le module de visualisation. Nous concluons par des copies
d’écran d’animations et les résultats 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.

Keywords
Text-to-scene conversion, information extraction, discourse,
space and motion.

1 La conversion de textes en scènes
tridimensionnelles

Les images facilitent la compr´ehension d’une situation et
la communication d’une id´ee [20], [8], [27]. Nous l’avons
tous remarqu´e, il est souvent plus facile d’expliquer des
phénomènes physiques, des th´eorèmes math´ematiques ou
de démêler des structures de toutes sortes en utilisant un
schéma ou un graphique que des mots.
La conversion d’un texte en une sc`ene consiste `a recréer les
idées visuelles et les images mentales qu’il contient sous la
forme d’une composition g´eométrique bi ou tridimension-
nelle. Cette conversion doit combiner des constructions `a la
fois visuelles et linguistiques. Michel Denis [9] remarque `a
cet effet que

L’image et le langage constituent deux modes
de repŕesentations [. . . ] fortement différencíees,
mais dont la cooṕeration est requise dans de nom-
breuses formes de fonctionnement cognitif.

Les images tridimensionnelles anim´ees sont probablement
supérieures aux graphiques statiques 2D pour visualiser des
informations. Elles peuvent reproduire une sc`ene concr`ete
plus exactement et rendent possible l’ex´ecution d’une suite
d’actions. Quand les images tridimensionnelles sont coup-
léesà des environnements virtuels, elles permettent `a des
utilisateurs de naviguer dans le monde 3D et d’interagir
avec les objets qu’il contient.
Nous ne pr´etendons pas ici qu’une image puisse remplacer
un texte. Cependant, il est probable que la production d’une
scène visuelle `a partir d’un texte aide `a comprendre l’infor-
mation qu’il contient, la rende plus concr`ete et la compl`ete.



L’int érêt des techniques automatiques est de faire ces conver-
sions plus rapidement et plus facilement.

2 Travaux antérieurs
La conversion automatique d’un texte en une sc`ene a fait
l’objet d’un certain nombre d’´etudes. NALIG [1], [21] est
une première réalisation dont l’objectif ´etait de recr´eer des
scènes bidimensionnelles. L’un des buts ´etait de mod´eliser
les relations entre l’espace et les pr´epositions dans des ex-
pressions en italien du type sujet, pr´eposition, objet. D’ap-
rès ce qui est d´ecrit dans les articles, NALIG ne traitait pas
de phrases compl`etes et encore moins de textes.
WordEye [7] est un autre exemple `a la fois récent et impres-
sionnant qui g´enère des sc`enes tridimensionnelles anim´ees
à partir de textes courts. WordsEye dispose de 12.000 ob-
jets graphiques ce qui donne une id´ee de son ambition. Il
utilise des ressources linguistiques telles que l’analyseur
de dépendances de Collins [6] et le r´eseau lexical WordNet
[14]. L’interprétation du récit est fond´ee sur une extension
des grammaires de cas et des inf´erences sur la structure
de l’environnement [24]. WordsEye, cependant, ne traite
pas des histoires r´eelles. Les r´ecits ressemblent plutˆot à des
contes de f´ees, apparemment invent´es par les auteurs.
CogViSys [22] est un dernier exemple dont l’id´ee d’origine
était de synth´etiser textes `a partir d’une s´equence d’images
vidéos. Les auteurs ont ensuite jug´e qu’il pouvaitêtre inté-
ressant de faire le chemin inverse et de g´enérer des s´e-
quences vid´eosà partir de textes. Le moteur logique du
convertisseur de textes [2] est fond´e sur laThéorie de repŕe-
sentation du discoursde Kamp et Reyle (DRT) [19]. Cog-
ViSys est limité à la visualisation de manœuvres simples `a
un carrefour telles que celle d´ecrite par ces deux phrases :
A car came from Kriegstrasse. It turned left at the intersec-
tion [3]. Les auteurs ne donnent pas plus de d´etails sur leur
corpus, ni de pr´ecisions sur leurs r´esultats.
Enfin, TRAINS [15], Ulysse [5], [17] et Persona [4] sont
des projets voisins qui comportent une interaction ´ecrite ou
orale dans des mondes virtuels.

3 Le syst̀eme CarSim
CarSim [26], [10] est un prototype de visualisation et d’ani-
mation des sc`enes tridimensionnelles `a partir de descrip-
tions écrites. Il opère dans le domaine des accidents de la
route et nous l’avons appliqu´e à un corpus de 87 constats
fournis par la compagnie d’assurance MAIF.
Les constats sont(( amiables)). Il n’y a normalement pas
de bless´es et les deux conducteurs se sont mis d’accord sur
les conditions de l’accident. Les descriptions prennent la
forme de courts r´ecits rédigés par un des conducteurs apr`es
le sinistre. Elles correspondent `a des accidents relativement
simples bien qu’un petit nombre d’entre elles soient diffi-
ciles voire impossibles `a interpréter. L’objectif de CarSim
est de(( rejouer)) ces accidents symboliquement dans un
monde virtuel.
L’architecture du syst`eme comporte deux parties qui com-
muniquent par une repr´esentation formelle de l’accident.

La structure de cette repr´esentation est une fiche semblable
à celles d’autres syst`emes d’extraction d’informations ([25],
[18], entre autres). Nous avons conc¸u cette fiche de telle
sorte que les donn´ees qu’elle renferme permettent de repro-
duire visuellement et d’animer les entit´es d’un accident.
La première partie de CarSim est un module linguistique
qui extrait l’informationà partir du constat et remplit les
éléments d’information de la fiche. La deuxi`eme partie est
un visualiseur qui prend comme entr´ee la fiche remplie,
crée les entit´es visuelles et les anime (Figure 1).

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

Véhicule B venant de ma gauche, je me trouve
dans le carrefour,̀a faible vitesse environ 40 km/h,
quand le v́ehicule B, percute mon véhicule, et me
refuse la priorit́eà droite. Le premier choc atteint
mon aile arrìere gauche, sous le choc, età cause
de la chausśee glissante, mon véhicule d́erape, et
percute la protection ḿetallique d’un arbre, d’òu
un second choc frontal.

Texte A4.

Je roulais sur la partie droite de la chaussée
quand un v́ehicule arrivant en face dans le virage
a ét́e compl̀etement d́eport́e. Serrant̀a droite au
maximum, je n’ai púeviter la voiture qui arrivait
à grande vitesse.

Texte A8.

Le texte A4 décrit 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 directes et(( fran-
ches)). Beaucoup de rapports contiennent des litotes, des
négations ou des descriptions visant `a enjoliver ouà amoin-
drir la responsabilit´e du conducteur. Cela empˆeche souvent
de les comprendre sans faire intervenir une connaissance
approfondie des conditions de conduite ou sans essayer
de deviner l’état d’esprit du conducteur. Le rapport A8 ne
mentionne pas de collision par exemple. Quelques rares
constats sont mˆeme compl`etement incompr´ehensibles `a la
seule lecture du texte.

5 La repr ésentation des connais-
sances

Comme les autres syst`emes d’extraction d’informations,
CarSim repose sur des fiches d´efinies au pr´ealable pour
représenter le texte. Ceci signifie que le contenu est r´eduit
à une structure tabulaire, suffisante pour d´ecrire ce qui s’est
produit et pour permettre une conversion en une sc`ene icô-
nique (symbolique).



FIG. 1 –L’architecture de CarSim.

Chaque fiche se compose de trois listes [11] :

– une liste d’objets statiques identifie le type de la route
et les objets qui jouent un rˆole dans la collision (arbres,
feux de circulation, etc.) ;

– une liste d’objets dynamiques d´ecrit les véhicules, voi-
tures ou camions, impliqu´es dans l’accident, et enfin

– une liste ordonn´ee de collisions d´ecrit la suite d’im-
pacts entre les objets dynamiques et ´eventuellement
statiques.

Le Tableau 1 contient la fiche correspondant au constat A4.
La liste STATIC contient les deux objets statiques impor-
tants : la route et l’arbre. La forme de la route est choisie
parmi quatre cas possibles : ligne droite, tournant `a gauche
ouà droite et carrefour –straight road, left turning curve,
right turning curve, crossroads.
La listeDYNAMIC décrit deux véhicules : l’énonciateur –
narrator – et l’autre v´ehicule. ChaqueVÉHICULE – ou ac-
teur – détecté dans le texte est repr´esenté par un ensemble
d’attributs : le nom du v´ehicule, sa direction initiale et une
série d’actions atomiques d´ecomposant son d´eplacement.
Les constats d’assurance identifient habituellement les v´ehi-
cules par A et B. Quand cette information n’est pas dis-
ponible, la ligne est remplie avec(( énonciateur)). L’autre
véhicule est identifi´e comme le B.
La fiche décrit les positions relatives des v´ehicules au d´ebut
du récit. En effet, la majeure partie des textes ne donne
pas de coordonn´ees géographiques exactes. Les directions
initiales sont contenues dans la ligneINITDIRECTION.
Elles sont choisies parmi les points cardinaux : ouest, est,
nord et sud.
La suite d’événements (EVENT) correspond aux mouve-
ments des v´ehicules. Les actions possibles actuellement
sont avancer, tourner `a gauche, tourner `a droite, s’arrˆetez,
changer de file vers la droite, vers la gauche, et d´epasser
(forward, turn left, turn right, change lane right,
change lane left, overtake, stop).
Enfin, la listeACCIDENT donne la suite des collisions.
Le Tableau 1 d´ecrit une premi`ere collision entre l’´enon-
ciateur et le v´ehicule B, puis entre l’´enonciateur et l’arbre.
Les deux parties en cause sont appel´eesACTEUR et VIC-
TIME bien que ce ne soit pas une interpr´etation des res-
ponsabilités. Quand c’est possible, la fiche contient aussi
les parties touch´ees.COORD est l’endroit plausible de la
collision où (0, 0) désigne le centre de la sc`ene, ici le centre
du carrefour.

Nous avons ´evalué les possibilit´es de description de ce for-
malisme pour repr´esenter les accidents du corpus. Nous
avons extrait les informations et rempli les fiches manuelle-
ment et nous avons constat´e qu’environ 60% des accidents
pouvaientêtre reproduits. Les 40% restant correspondent `a
des configurations de routes ou `a des sc´enarios d’accidents
plus complexes.

6 L’extraction des informations
Le module d’extraction d’informations (EI) remplit les ´elé-
ments de la fiche que nous avons d´ecrite précédemment.
Le déroulement du traitement consiste `a analyser le texte
en utilisant un analyseur syntaxique partiel, `a déterminer
parmi des situations prototypiques les conditions de l’acci-
dent età affiner les r´esultats par des modules s´emantiques.
Le module d’EI utilise le contenu litt´eral de certaines ex-
pressions qu’il trouve dans le texte ou bien inf`ere l’envi-
ronnement et les actions.

6.1 L’extraction des objets statiques
La première étape de l’extraction d’informations est une
analyse syntaxique partielle. Elle utilise des r`egles syntag-
matiques ´ecrites dans la notationDefinite Clause Gram-
mar du langage Prolog. L’analyse d´etecte les groupes no-
minaux, les groupes verbaux et les groupes pr´epositionnels
ainsi que quelques expressions fig´ees. Les marques ou les
modèles des v´ehicules sont des exemples de ces expres-
sions ainsi que les groupes de motsvéhicule Aouvéhicule
B.
Une deuxièmeétape extrait les objets statiques. Elle d´etecte
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
quecroisement, carrefourou intersection; pour les virages
à droite ouà gauche, il recherche des mots commetour-
nant, virage, courbe, etc.
La détermination de la configuration correcte de la route
est unélément très important du processus. Il conditionne
en grande partie le r´esultat final.

6.2 La détection des acteurs
Les acteurs sont les v´ehicules ou les personnes jouant un
rôle dans l’accident. Dans la plupart des constats, la des-
cription de l’accident est pr´esentée du point de vue de l’´e-
nonciateur. Celui-ci d´ecrit ce qui s’est produit en utilisant la
première personne. Dans quelques autres rapports, la des-
cription est impersonnelle et emploie des phrases telles que
le véhicule A a heurt́e le v́ehicule B.



Constat A4 Constat A8

STATIC [
ROAD [

KIND = crossroads;
]
TREE [

ID = tree;
COORD = (-4, 4);

]
]
DYNAMIC [

VEHICLE [
ID = v\’{e}hicule_b;
KIND = car;
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);

]
]

STATIC [
ROAD [

KIND = turn_left;
]

]
DYNAMIC [

VEHICLE [
ID = narrator;
KIND = car;
INITDIRECTION = east;
CHAIN [

EVENT [
KIND = driving_forward;

]
]

]
VEHICLE [

ID = v\’{e}hicule;
KIND = car;
INITDIRECTION = south;
CHAIN [

EVENT [
KIND = driving_forward;

]
]

]
]
ACCIDENT [

COLLISION [
ACTOR = narrator, unknown;
VICTIM = v\’{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
groupes nominaux. La d´etection des acteurs revient alors
essentiellement `a une résolution de co-r´eférences.
Par défaut, un premier acteur appel´e l’énonciateur est cr´eé.
Puis, le module de d´etection des acteurs cr´ee autant d’ac-
teurs qu’il trouve de noms diff´erents dans les groupes no-
minaux. Ces noms doivent ˆetre sémantiquement compa-
tibles avec des v´ehicules ou des conducteurs : les noms
propres, les identifiants tels que le v´ehicule A ou véhicule
B, les marques de v´ehicules, les mod`eles commeFiat Pun-
to, Renault Clio, des noms de personne, etc.
En cas d’échec, le d´etecteur d’acteurs recherche les ob-
jets statiques qui peuvent ˆetre impliqués dans une collision.
Dans ce dernier cas, un seul acteur est cr´eé. Enfin, si aucun
des deux cas pr´ecédents n’est v´erifié, le détecteur d’acteur
crée un deuxi`eme véhicule de d´efaut.
La résolution des co-r´eférences associe tous les pronoms
et les adjectifs possessifs `a la première personne `a l’énon-
ciateur. Elle associe les pronoms et les adjectifs possessifs
à la troisième personne aux autres acteurs en utilisant un
critère de récence. Si aucun pronom `a la première personne
n’est trouvé, l’énonciateur est supprim´e.
Une des suppositions de l’algorithme est que le nombre
probable d’acteurs est le plus souvent deux et parfois un
ou trois. Il permet `a cet algorithme tr`es simple d’atteindre
une détection de 80% des acteurs dans les textes du corpus.

6.3 Les directions initiales
Les directions initiales sont d´etectées grâce à une petite
ontologie de domaine de la route et des mouvements de
voitures [16]. Quand ils commencent `a se déplacer, les v´e-
hicules peuvent ˆetre sur un mˆeme axe ou avoir des direc-
tions orthogonales.
Comme en g´enéral, il n’y a pas de r´eférence absolue, par
convention, l’énonciateur vient de l’est dans notre repr´e-
sentation. Par cons´equent, les voitures venant de la droite
viendront du nord dans l’orientation symbolique. Les voi-
tures venant de la gauche seront situ´ees au sud. Les voi-
tures en face viendront de l’ouest. Les voitures derri`ere ou
se déplaçant avant la mˆeme direction viendront ´egalement
de l’est.
Quelques constats indiquent des endroits g´eographiques et
des directions comme

Me rendant̀a Beaumont-sur-Oise. . . (Texte A1)

Quand c’est possible, on extrait les noms de villes ou de
directions tels queBeaumont-sur-Oisepour remplir l’élé-
mentSTARTSIGN dans la listeVÉHICULE de la fiche.
Ces noms sont visualis´es comme des panneaux de direction
en forme de fl`eche.
Un système plus ´elaboré pourrait recaler les voitures sur
un meilleur mod`ele de routes en utilisant les noms des rues
et éventuellement de vraies cartes. Ceci n´ecessiterait un
traitement compl´ementaire de toutes les informations du
constat. Ici, nous nous sommes limit´esà ne traiter que le
texte libre.

Pour détecter les directions initiales, l’algorithme recherche
des couples de groupes verbaux et de directions. Les di-
rections sont indiqu´ees en g´enéral par des compl´ements
circonstanciels de lieu. Les verbes correspondent `a venir
de, surgir de, arriver sur, etc. Les compl´ements circons-
tanciels correspondent `a sur la droite, en sens inverse, etc.
Le sujet de la phrase est alors unifi´e avec un des acteurs
détectés précédemment. Cela permet d’initialiser les d´epla-
cements des v´ehicules.

6.4 La détection des collisions

Le module de d´etection des collisions utilise un lexique
de verbes de chocs. Ces verbes correspondent `a ceux nous
avons observ´es dans les constats :percuter, heurter, casser,
accrocher, etc. ainsi qu’à quelques autres que nous avons
ajoutés. Nous les avons class´es selon leur sens et s’ils en-
traı̂nent un deuxi`eme choc commepousserouprojeter. Le
module consid`ereégalement des n´egations telle que celle
de la phraseJe n’ai pas púeviter. . .
Le module extrait le sujet et le compl´ement d’objet direct
de chaque verbe de choc. Il v´erifie si le verbe est au passif
ouà l’actif et il détecte les couples sujet-verbe, verbe-objet,
verbe-agent et verbe-cible. Le couple verbe-cible corres-
pond à certaines constructions verbe-pr´eposition comme
cogner sur quelque choseoù le groupe pr´epositionnel pour-
rait être consid´eré comme un objet dans d’autres langues,
par exemplehit somethingen anglais.
Le module de d´etection des collisions identifie les relations
grammaticales en utilisant leurs propri´etés topologiques `a
la manière de FASTUS ([18], p. 397). Les principes de l’al-
gorithme sont les suivants :

– Le sujet d’un verbe actif est le dernier groupe nomi-
nal avant le verbe, `a condition qu’il corresponde `a un
acteur.

– Le complément d’objet est le premier groupe nominal
après le verbe si c’est un acteur ou un objet statique.

– L’agent est un groupe pr´epositionnel o`u le nom est un
acteur valide et la pr´eposition estpar.

– La “ cible ” est un groupe pr´epositionnel o`u le nom est
un acteur valide et avec une construction sp´ecifique
verbe-préposition.

Dans le cas d’une forme passive, l’agent remplace le sujet.
On détecte les sujets et les compl´ements d’objet grˆaceà
des règles DCG. Le sujet du verbe est associ´e à l’une des
classes d’acteurs. S’il existe un compl´ement d’objet et qu’il
corresponde `a une classe d’acteurs diff´erente, alors l’objet
est rattach´e à cette classe d’acteur.
S’il y a une contradiction, par exemple quand le sujet et
l’objet correspondent `a la même classe ou que l’objet n’ap-
paraˆıt dans aucune classe d’acteurs, l’algorithme tente de la
résoudre en employant des r`egles d’inférence de telle sorte
que l’objet soit rattach´e à une autre classe. Cette m´ethode



est acceptable car dans la plupart des constats, il n’y a que
deux acteurs.
Le système crée autant de collisions qu’il y a des verbes
de chocs `a moins que deux collisions ne fassent participer
exactement les mˆemes acteurs. Le syst`eme enlève alors les
doublons. En effet, dans certains contats, le conducteur se
répète et mentionne deux fois la mˆeme collision.

6.5 La détection des châınes de mouvements

Chacun des v´ehicules réalise une ou plusieurs actions diff´e-
rentes avant la collision. Ces actions sont cod´ees comme
une liste d’événements (EVENT) contenus dans l’´elément
CHAIN des objets dynamiques. Les actions que le visuali-
seur peut r´ealiser sont avancer, tourner `a gauche ou `a droite,
changer de file `a gauche ou `a droite, dépasser et s’arrˆeter.
Dans les constats, ces actions correspondent `a des verbes
de mouvement tels quedémarrer, rouler, circuler, avancer,
tourner, virer, etc. Le module de d´etection d’événements
extrait ces verbes du texte et il cr´ee un nouvel ´evénement
pour chaque occurrence d’un des verbes. Il l’affecte `a la
chaı̂ne de mouvements du sujet du verbe `a condition qu’il
corresponde `a un acteur valide.
Certains verbes d´ecrivent un enchaˆınement de plusieurs mou-
vements commeredémarrerqui indique que le conducteur
s’est arrêté avant. L’événement est alors une suite de deux
actions :stop etdriving forward.
Le mécanisme d’extraction ajoute les ´evénements `a la chaˆı-
ne dans l’ordre o`u ils sont expos´es dans le texte. Ceci ne
correspond pas toujours `a la vraie chronologie. Cependant
pour une grande majorit´e des accidents, il n’y a pas de(( re-
tour en arrière)) et l’ordre réel des ´evénements correspond
à leur ordre dans le texte.

7 La synthèse de sc̀enes
Le module de visualisation a comme entr´ee les fiches rem-
plies. À partir d’une fiche, il synth´etise une sc`ene tridi-
mensionnelle symbolique et anime les v´ehicules [11], [13],
[12].
L’algorithme de génération de sc`ene place les objets sta-
tiques dans l’espace et calcule les mouvements des v´ehi-
cules. Il utilise des r`egles d’inférence pour v´erifier la cohé-
rence de la fiche et pour estimer les positions de d´ebut et
de fin de mouvement.
Le visualiseur utilise un planifieur pour cr´eer les trajec-
toires. La premi`ereétape de la planification calcule les po-
sitions de d´ebut 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 n’y avait pas eu d’accident. Un
deuxième module modifie ces trajectoires pour ins´erer les
collisions en fonction de la partieACCIDENT de la fiche.
Cette décomposition en deux ´etapes se justifie par les des-
criptions qu’on observe dans la plupart des constats. Les
conducteurs commencent g´enéralement le r´ecit de l’acci-
dent comme si c’´etait un déplacement normal qui ensuite
est boulevers´e par des conditions anormales. Enfin, le mo-
dule temporel du planifieur affecte des intervalles de temps

aux segments de la trajectoire.

8 Résultats et perspectives
Nous avons ´evalué le système CarSim sur tous les constats
du corpus de la MAIF. La m´ethode que nous avons adopt´ee
est plus simple que la m´etrique classique des syst`emes d’ex-
traction d’informations qui utilise la pr´ecision et le rappel.
Nous avons jug´e la chaˆıne complète de traitement en com-
parant le rendu visuel que CarSim produisait d’un texte `a
la compréhension qu’une personne (l’un des auteurs de cet
article) pouvait avoir de l’accident et les images mentales
qu’il pouvait en former.
Les Figures 3 et 4 montrent des images des sc`enes synth´e-
tisées pour les constats A4 et A8. Comme on peut le voir,
l’ évaluation comporte une part de subjectivit´e.
En utilisant les algorithmes d’extraction d’informations et
de visualisation que nous avons d´ecrits ici, nous avons pu
obtenir une simulation plausible ou acceptable de 22 `a 28
constats. Ceci repr´esente de 25 `a 32% du corpus. Ces chif-
fres doiventêtre compar´esà la capacit´e de repr´esentation
de notre mod`ele de fiche et `a celle de notre syst`eme de
visualisation. Elles fixent `a 60%, la limite sup´erieure du
nombre de textes que nous pouvons simuler.
Il est à noter aussi que nous avons r´ealisé cetteévaluation
sur notre corpus de d´eveloppement. L’utilisation d’un cor-
pus de test distinct diminuerait tr`es probablement ces r´esul-
tats.
Les causes des ´echecs sont les suivantes :

– Les descriptions spatiales sont parfois impr´ecises. Cer-
tains constats sont difficiles `a interpréter même pour
des hommes ou des femmes. L’auteur s’appuie pro-
bablement fortement sur le sch´ema qu’il joint au rap-
port. CarSim ne se sert pas de ce sch´ema et ne peut
alors pas positionner correctement les v´ehicules.

– La base g´eométrique d’objets statiques est limit´ee à
quelques objets routiers. Elle ne contient pas de repr´e-
sentation de ronds points, trottoirs, acc`es d’autoroute,
barrières, etc.

– Certaines actions de v´ehicule ne sont pas mod´elisées
comme la marche arri`ere.

Pour finir, nous v´erifions la validité de notre architecture
avec d’autres types de r´esumés d’accidents. Nous avons ap-
pliqué des parties de l’algorithme d’extraction d’informa-
tions et le visualiseur `a des descriptions en anglais. Nous
avons utilisé un petit corpus des r´esumés d’accidents de la
route disponible au site Internet du Conseil national pour la
sécurité des transports aux́Etats-Unis (National transporta-
tion safety board) [23]. Nous d´eveloppons actuellement un
nouveau syst`eme pour le su´edois avec un corpus de textes
beaucoup plus important.
Bien que nos r´esultats actuels soient loin d’ˆetre parfaits, ils
démontrent la pertinence de notre d´emarche. Une strat´egie
fondée sur l’extraction d’informations permet de conver-
tir des textes r´eels dans des sc`enes tridimensionnelles. Les



FIG. 2 –La planification des trajectoires.

résultats obtenus montrent que l’architecture de CarSim
peut s’appliquer au franc¸ais età d’autres langues.
À notre connaissance, CarSim est le seul syst`eme de conver-
sion de textes en sc`enes fonctionnant avec des r´ecits non-
inventés.
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