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Résumé
Cette communication présente une mise à l’épreuve de la
fabrique sémiotique hybride dans un cadre d’interaction
minimale. La plateforme Hermes-HSF étudie les conditions
où un modèle de langage produit une action dans un dis-
positif de médiations contrôlées. Nous comparons des poli-
tiques à prompt constant puis l’effet d’un enrichissement du
prompt. Les résultats montrent que le comportement relève
de l’agencement des médiations plutôt que du seul modèle,
du seul prompt ou du seul environnement. Ils révèlent un
couplage entre architecture du modèle et dispositif.

Mots-clés
structuration du prompt ; fabrique sémiotique hybride ; in-
teraction minimale ; grands modèles de langage ; action si-
tuée.

Abstract
This paper presents an experimental assessment of the Hy-
brid Semiotic Fabric framework in a minimal interaction
setting. The Hermes-HSF platform investigates the condi-
tions under which a language model produces an action
within a device of controlled mediations. We compare ac-
tion policies at constant prompt, then examine the effect of
prompt enrichment. The results show that behavior depends
on the arrangement of mediations rather than on the model,
the prompt, or the environment taken in isolation. They re-
veal a coupling effect between model architecture and de-
vice structuring.

Keywords
prompt structuring ; hybrid semiotic fabric ; minimal inter-
action ; large language models ; situated action.

Introduction
Les grands modèles de langage occupent une place crois-
sante dans des dispositifs qui ne relèvent plus seulement de
la génération de texte, mais également de l’assistance à la
décision, du pilotage d’agents, de l’interaction avec un en-
vironnement et, plus largement, de la production d’actions
médiées par le langage. Ils interviennent désormais dans
des situations où une sortie textuelle peut orienter un choix,
déclencher une procédure ou commander une action. Dans

de tels contextes, leur évaluation ne peut plus se limiter à
la seule qualité linguistique des sorties ni à leur conformité
locale à une instruction. Elle doit également porter sur les
conditions dans lesquelles une sortie textuelle devient une
action située, interprétable et exécutable au sein d’un dis-
positif.
L’ingénierie du prompt a montré son utilité dans de nom-
breux usages. Elle permet notamment de stabiliser certaines
sorties, d’améliorer le respect des consignes et d’orienter
les performances du modèle dans des tâches données [4].
Elle ne suffit toutefois pas, à elle seule, à rendre compte de
l’ensemble des médiations en jeu, c’est-à-dire des condi-
tions perceptives, symboliques, techniques et environne-
mentales qui organisent la production, l’interprétation et la
mise en œuvre des sorties du modèle. Nos travaux ne visent
donc pas à optimiser le prompt au sens d’une simple amé-
lioration de la performance. Ils cherchent à décrire l’agen-
cement des médiations par lesquelles une sortie du modèle
acquiert, dans un dispositif donné, une portée interprétable
et opératoire.
Les travaux récents sur les grands modèles de langage
orientés vers l’action ont principalement suivi trois axes. Un
premier axe consiste à évaluer les modèles comme agents
sur des ensembles de tâches hétérogènes, dans une logique
de benchmark comparatif [9]. Un deuxième axe s’intéresse
à leur ancrage dans des environnements interactifs, notam-
ment par couplage avec des mécanismes d’apprentissage en
ligne [3]. Le dernier axe examine leurs capacités de déci-
sion dans des cadres plus explicitement situés ou incarnés
[8]. Le présent travail s’en distingue par son objectif. Il ne
vise ni à proposer un benchmark compétitif, ni à optimiser
une politique d’action, ni à simuler une incarnation riche
dans un environnement complexe. Il cherche au contraire à
construire un dispositif minimal et contrôlé, suffisamment
simple pour rendre empiriquement observables les média-
tions qui conditionnent l’action d’un grand modèle de lan-
gage.
Cette communication s’inscrit dans ce programme, tout en
n’en retenant qu’une instanciation particulière. Le concept
de fabrique sémiotique hybride, élaboré plus largement
dans un travail antérieur [5], désigne un cadre dans lequel
le sens et l’action ne sont rapportés ni à un sujet humain
souverain ni à un dispositif machinique autosuffisant, mais



à un agencement distribué de médiations entre humains, ar-
tefacts techniques et milieux symboliques. Nous en exami-
nons ici une déclinaison centrée sur l’action dans un dis-
positif d’interaction minimale. L’hypothèse centrale mise
à l’épreuve est que le comportement observé ne relève ni
du seul grand modèle de langage ni du seul environne-
ment. Il résulte d’une chaîne explicite de médiations com-
prenant signal perceptif, textualisation, contraintes de ré-
ponse, contrôleur d’exécution et mise à l’épreuve de l’ac-
tion par l’environnement.
Nous développons pour cela la plateforme expérimentale
légère Hermes-HSF. Elle fournit l’infrastructure permet-
tant d’insérer un grand modèle de langage dans une boucle
contrôlée perception–action et d’en observer le comporte-
ment dans un environnement discret. Le protocole retenu
relève d’une interaction minimale : il repose sur un envi-
ronnement discrétisé, une observation locale minimale, un
espace d’actions borné et un contrôleur externe chargé d’in-
terpréter la sortie du modèle. Le grand modèle de langage
n’y produit pas directement une action physique. Il produit
un signe d’action textuel ensuite converti en déplacement
effectif dans l’environnement. Le prompt n’y apparaît dès
lors plus comme un simple support d’instruction. Il consti-
tue l’une des médiations par lesquelles le signal devient ex-
ploitable, la décision formulable et l’action interprétable.
Le protocole est évalué sur deux modèles distincts, Mistral
et Llama3, et selon plusieurs politiques d’action. Nous exa-
minons d’abord, à prompt constant, trois politiques expéri-
mentales afin d’établir une première référence sur la ma-
nière dont la structuration de l’espace d’actions infléchit
les comportements observés. Nous étudions ensuite, dans
la seule condition de référence, les effets d’une variation
sémiotique minimale du prompt. L’objectif n’est donc pas
seulement de comparer des performances. Il s’agit d’ana-
lyser comment la configuration du dispositif, signal, tex-
tualisation, règles de réponse, contrôleur et environnement,
infléchit la dynamique même de l’action produite.
Les résultats indiquent que le comportement observé dé-
pend de l’agencement de ces médiations. Plus précisément,
ils mettent en évidence un effet de couplage entre archi-
tecture du modèle et structuration du dispositif expérimen-
tal. L’action produite ne peut dès lors être comprise comme
l’expression d’une capacité autonome de représentation du
monde. Elle résulte d’un couplage instrumenté entre plu-
sieurs composantes hétérogènes. L’article propose ainsi une
première mise à l’épreuve expérimentale de la fabrique sé-
miotique hybride comme cadre d’analyse des grands mo-
dèles de langage engagés dans des dispositifs orientés vers
l’action.
Le plan de l’article est le suivant. Nous présentons d’abord
le cadre théorique de l’interaction minimale et de la fa-
brique sémiotique hybride, avant de décrire l’architec-
ture du dispositif expérimental. Nous introduisons ensuite
les métriques d’évaluation, en distinguant métriques de
contrôle et métriques comportementales. Sur cette base,
nous présentons d’abord une comparaison exploratoire des
politiques d’action à prompt constant, puis les effets d’une
variation sémiotique du prompt dans la condition de réfé-

rence. Nous concluons enfin sur la portée théorique et mé-
thodologique de cette démarche.

1 Interaction minimale et fabrique
sémiotique hybride

Le paradigme d’interaction minimale repose sur une hypo-
thèse simple. La perception et l’interaction peuvent être étu-
diées en ramenant les entrées sensorielles à leur minimum.
Ce choix vise à rendre observable et contrôlable la dyna-
mique spatio-temporelle du couplage entre action et percep-
tion [7]. L’enjeu n’est donc pas de reproduire la complexité
ordinaire des situations perceptives. Il est d’isoler un niveau
d’analyse où les conditions d’émergence d’une orientation
perceptive deviennent empiriquement saisissables.
Les expériences de perceptual crossing donnent une forme
particulièrement nette à cette approche. Dans leur formula-
tion canonique, elles mettent en jeu deux participants dans
un espace virtuel unidimensionnel. L’information senso-
rielle y est réduite à un signal binaire lors du contact [1, 2].
Ce paradigme constitue l’une des formes les plus élémen-
taires d’interaction en ligne : deux sujets, un espace uni-
dimensionnel, un bit d’information et une réponse discrète
[2].
La figure 1 fournit une représentation synthétique du dis-
positif. Elle montre d’abord deux sujets engagés dans un
même espace minimal unidimensionnel. Elle en donne en-
suite une description fonctionnelle : chaque sujet contrôle
un avatar mobile dans un milieu où figurent également un
objet fixe et un leurre mobile. Aucun des sujets ne dispose
d’une représentation globale de l’espace. L’accès au milieu
est strictement limité à la réception d’un signal binaire lors
du contact. Le paradigme isole ainsi, sous une forme vo-
lontairement minimale, les conditions d’émergence d’une
orientation interactive à partir d’un couplage élémentaire
entre déplacement et retour sensoriel.
L’intérêt d’un tel cadre tient à ce qu’il dissocie l’interaction
de toute représentation globale préalable du monde. L’ac-
tion n’y repose pas sur une connaissance panoramique de
l’environnement. Elle procède du maintien d’un couplage
séquentiel entre perception minimale et mouvement. Le pa-
radigme d’interaction minimale fournit ainsi un cadre expé-
rimental rigoureux pour analyser des dynamiques d’orien-
tation sous contrainte d’information locale [7].
Ce cadre expérimental est replacé dans la perspective de
la fabrique sémiotique hybride. Introduite dans un précé-
dent travail de socio-anthropologie [5], cette notion désigne
un cadre dans lequel le sens n’est plus rapporté à un sujet
unique, humain ou machinique. Il est rapporté à un agen-
cement de médiations entre artefacts techniques, milieux
symboliques et pratiques d’interprétation. Les modèles de
langage n’y sont conçus ni comme porteurs d’un sens au-
tonome ni comme simples producteurs de non-sens. Ils
ouvrent des espaces interprétatifs distribués dont la portée
dépend des conditions concrètes de leur mise en circulation,
de leur lecture et de leur usage.
Nous ne retenons de ce cadre que les éléments néces-
saires à sa mise à l’épreuve expérimentale. Nous en rete-



FIGURE 1 – Schéma synthétique du paradigme de percep-
tual crossing. Deux sujets interagissent dans un espace vir-
tuel unidimensionnel au moyen d’avatars mobiles et ne re-
çoivent qu’un signal binaire lors du contact. Le disposi-
tif rend empiriquement traçable une boucle minimale de
perception-action dans un environnement où l’information
perceptive est réduite à un minimum.

nons l’hypothèse centrale : ni le sens ni l’action n’émergent
d’un composant isolé. Ils procèdent d’une chaîne de mé-
diations reliant environnement, signal, mise en forme sym-
bolique, décision et exécution. Cette hypothèse est mise à
l’épreuve dans un dispositif d’interaction minimale où un
grand modèle de langage est inséré dans une boucle contrô-
lée perception-action.
Il ne s’agit pas de redéployer l’ensemble du cadre socio-
anthropologique initial, mais d’en construire une première
mise à l’épreuve expérimentale. Il s’agit d’analyser, de ma-
nière contrôlée, la production de signes d’action par un mo-
dèle de langage placé dans un environnement discret, sous
signal perceptif pauvre et sous contraintes explicites d’exé-
cution.
Notre protocole ne relève donc ni d’une simple transposi-
tion du paradigme de Lenay, ni d’une assimilation du mo-
dèle de langage à un sujet perceptif. Il en reprend l’éco-
nomie expérimentale : un environnement discrétisé, un si-
gnal local minimal et l’absence de représentation globale.
Il s’agit alors d’examiner les effets produits par l’inser-
tion d’un grand modèle de langage dans une telle boucle.
Le couplage avec l’environnement n’y est pas immédiat. Il
passe par une chaîne explicite de médiations : textualisa-
tion du signal, formatage des actions possibles, production
d’un signe d’action, interprétation par un contrôleur, puis
validation par l’environnement.
C’est cette chaîne de médiations qui constitue l’objet cen-
tral du dispositif expérimental présenté dans la section sui-

vante.

2 Architecture médiée du dispositif
expérimental

L’architecture médiée du dispositif expérimental peut être
décrite à partir de trois composantes : la chaîne de média-
tions, le statut du prompt comme forme d’adressage au mo-
dèle, et la logique de l’environnement expérimental mis en
œuvre dans la plateforme Hermes-HSF.

2.1 Chaîne de médiations
Dans le cadre de l’interaction minimale retenu ici, la fa-
brique sémiotique hybride prend la forme d’une chaîne de
médiations. Cette mise en œuvre ne prétend pas couvrir
toutes les formes possibles de la fabrique sémiotique hy-
bride. Elle en retient une configuration compatible avec un
dispositif d’interaction minimale.
Cinq médiations peuvent être distinguées :

1. Monde local. L’environnement impose des
contraintes réelles sans jamais être donné au
modèle comme une totalité accessible.

2. Signal minimal. L’état local du monde est réduit à
une observation pauvre, locale et discrète.

3. Mise en forme symbolique. Cette observation est
transformée dans un format exploitable par le mo-
dèle, à l’intérieur d’un espace d’actions borné.

4. Signe d’action. Le grand modèle de langage pro-
duit une sortie symbolique qui ne constitue pas en-
core une action effective. Elle prend la forme d’une
proposition d’action.

5. Exécution et effet. Un contrôleur interprète cette
sortie, la convertit en action exécutable, puis l’envi-
ronnement en détermine l’effet.

La figure 2 résume cette chaîne de médiations.
L’action observable ne se confond avec aucun de ces ni-
veaux pris isolément. Elle résulte de leur articulation. Le
modèle n’interagit pas directement avec l’environnement :
il reçoit une textualisation contrainte d’un signal local, pro-
duit un signe d’action, puis voit cette sortie interprétée et
exécutée par l’intermédiaire d’un contrôleur. L’environne-
ment conserve ainsi son extériorité propre, en validant, blo-
quant ou transformant l’action proposée.
Dans un cadre d’interaction minimale, cette organisa-
tion rend particulièrement visible le caractère médié du
couplage entre perception et action. Elle conduit alors
à une question décisive : sous quelle forme ces média-
tions deviennent-elles effectivement adressables au mo-
dèle? C’est ce point qu’il faut maintenant examiner à partir
du statut du prompt.

2.2 Le prompt comme agrégat sémiotique
Dans le dispositif étudié ici, le prompt ne se réduit pas à
une instruction isolée. Il constitue la forme textuelle sous
laquelle plusieurs composantes du couplage perception-
action sont rassemblées et rendues adressables au modèle. Il
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FIGURE 2 – Chaîne de médiations de la plateforme
Hermes-HSF dans un dispositif d’interaction minimale.

agrège ainsi le cadrage de la tâche, l’observation courante,
l’historique disponible et les contraintes de réponse.
Cette précision évite une confusion de niveaux. L’observa-
tion, l’historique et les règles de réponse ne sont pas ex-
térieurs au prompt : ils y sont intégrés. En revanche, le
contrôleur qui interprète la sortie du modèle et l’environ-
nement qui en détermine l’effet lui demeurent extérieurs.
Le prompt ne se confond donc pas avec le dispositif, même
s’il en concentre plusieurs médiations décisives.
Trois niveaux peuvent ici être distingués :

1. Dans le prompt : le cadrage de la tâche, l’ob-
servation courante, l’historique disponible et les
contraintes de réponse.

2. Hors du prompt, côté contrôleur : l’interprétation
de la sortie du modèle et sa conversion en action
exécutable.

3. Hors du prompt, côté environnement : la valida-
tion, le blocage ou la transformation de l’action dans
la grille.

Cette organisation trouve sa traduction expérimentale dans
la plateforme Hermes-HSF.

2.3 Mise en œuvre expérimentale dans la pla-
teforme Hermes-HSF

Cette mise en œuvre expérimentale repose sur une grille
discrète partiellement inconnue, un signal local minimal, un
espace d’actions borné et un grand modèle de langage in-
séré dans une boucle contrôlée perception-action. La plate-
forme Hermes-HSF assure la médiation entre l’environne-
ment, la textualisation du signal, l’espace d’actions autorisé
et l’exécution des actions produites par le modèle.

État initial. État après trois itérations.

FIGURE 3 – État initial et état atteint après trois itérations
dans l’environnement de grille.

TABLE 1 – Résumé des trois premières itérations.
Étape Fig. Action Transition

Initial 0 - -
1 1 UP (5,2)→(5,1)
2 2 DOWN (5,1)→(5,0)
3 3 RIGHT (5,0)→(5,0)

La grille comprend une position de départ, une position
cible et, selon les cas, des contraintes spatiales limitant les
déplacements possibles. À chaque itération, l’agent reçoit
une observation minimale, notée OBS, qui ne fournit qu’une
information locale sur son rapport immédiat à l’environne-
ment. Il ne dispose donc d’aucune représentation globale de
l’espace. L’enjeu n’est pas de résoudre une navigation sur
carte connue, mais d’examiner la construction progressive
de l’action sous contrainte.
L’observation est adressée au modèle par l’intermédiaire
d’un prompt structuré. Le modèle ne produit pas directe-
ment une action exécutable. Il produit un signe d’action
textuel. Un contrôleur externe en vérifie la conformité et le
convertit en déplacement effectif dans la grille. L’environ-
nement valide alors, bloque ou transforme ce déplacement
selon sa structure propre.
Les figures 3 et le tableau 1 donnent un premier aperçu
concret de cette chaîne. La figure montre l’état initial de
la grille puis l’état atteint après trois itérations. Le tableau
en détaille les actions choisies et les transitions correspon-
dantes.
Le dispositif distingue trois niveaux d’analyse :

1. le monde n’est pas donné au modèle comme tel,
mais sous la forme d’une textualisation contrainte
d’un signal local ;

2. l’action du modèle ne s’exécute pas directement
dans l’environnement, mais prend d’abord la forme
d’un signe d’action ;

3. le contrôleur assure l’interface entre ce signe d’ac-
tion et son exécution effective dans l’environne-
ment, lequel conserve son extériorité propre en va-
lidant, bloquant ou transformant l’action proposée.

Trois politiques d’action sont retenues :



Baseline Politique de référence dans laquelle l’en-
semble complet des actions autorisées est proposé
au modèle.

No-Stay Politique dans laquelle l’action STAY est ex-
plicitement retirée de l’ensemble des actions propo-
sées au modèle.

Stay-Banned Politique dans laquelle l’immobilité
n’est plus seulement absente des actions proposées
au modèle, mais explicitement exclue au moment de
l’exécution.

Ces trois politiques font varier de manière contrôlée la place
de l’immobilité dans le dispositif. Dans un cadre d’interac-
tion minimale, STAY ne constitue pas une action neutre.
Elle peut signaler une inertie locale ou une difficulté à
convertir le signal perçu en déplacement effectif. La com-
paraison de ces trois conditions permet ainsi d’isoler le rôle
de l’immobilité dans la dynamique d’action du modèle.

2.4 Conditions d’inférence et modèles rete-
nus

Les expériences sont conduites à paramètres de génération
constants, afin de préserver la comparabilité des résultats.
Les écarts observés peuvent ainsi être rapportés au dispo-
sitif, au modèle et à la politique d’action, plutôt qu’à une
variation des conditions de décodage. Les principaux para-
mètres retenus sont résumés dans le tableau 2.
Llama3 et Mistral ont par ailleurs été retenus pour éviter de
rapporter les résultats à une seule architecture de modèle.
Tous deux sont instruction-tunés, disponibles dans Ollama
et compatibles avec une mise en œuvre locale du protocole.
Leur comparaison permet ainsi d’évaluer le dispositif sur
deux familles de modèles distinctes, dans des conditions
d’inférence homogènes et reproductibles.

TABLE 2 – Paramètres de génération et de contrôle utilisés
pour les expériences.

Paramètre Valeur Justification

temperature 0.0 Supprime l’aléa de décodage et rend la
comparaison entre politiques d’action plus
directement interprétable.

top_p 1.0 N’introduit pas de restriction proba-
biliste supplémentaire et laisse agir
le décodage déterministe induit par
temperature=0.0.

num_predict 16 Offre une marge suffisante pour produire
une sortie conforme sans tronquer artifi-
ciellement la génération.

timeout_s 180 Évite qu’un arrêt prématuré de l’inférence
ne soit confondu avec un effet du disposi-
tif.

k_hist 10 Maintient une fenêtre d’historique bornée
et constante dans le prompt, compatible
avec la logique d’interaction minimale.

warmup 1 Stabilise l’appel initial au modèle avant la
collecte effective des résultats.

La section suivante introduit les métriques retenues pour
caractériser le fonctionnement de cette architecture et les
régimes d’action qu’elle produit.

3 Métriques de validation et d’ana-
lyse comportementale

L’évaluation du dispositif s’appuie sur deux familles de
métriques complémentaires : des métriques de contrôle,
qui garantissent l’interprétabilité des résultats, et des mé-
triques comportementales, qui décrivent la manière dont
une politique d’action se déploie effectivement dans l’envi-
ronnement.

3.1 Métriques de contrôle
Les métriques de contrôle précèdent l’analyse proprement
dite. Elles ne visent pas à caractériser directement la po-
litique d’action. Elles servent à vérifier que les écarts ob-
servés entre modèles, politiques d’action ou variantes de
prompt ne proviennent pas principalement d’un non-respect
du format attendu ou d’un recours excessif au mécanisme
de substitution. Elles portent notamment sur le respect du
format strict des sorties, la conformité des épisodes et la
fréquence de recours au fallback. Vérifiées en amont, elles
ne sont pas développées davantage dans le corps de l’article,
qui se concentre sur les métriques comportementales.

3.2 Métriques comportementales
Les métriques comportementales constituent le centre de
l’analyse. Elles permettent de caractériser non seulement la
réussite de la tâche, mais aussi le régime d’action produit
sous signal minimal. Cinq métriques principales sont rete-
nues.

1. Le taux de succès (rsucc) correspond à la propor-
tion d’épisodes dans lesquels la cible est atteinte
avant la borne maximale d’itérations :

rsucc =
Nsucc

Nep
,

où Nsucc désigne le nombre d’épisodes réussis et
Nep le nombre total d’épisodes.

2. Le nombre moyen de pas (T̄ ) correspond au
nombre moyen d’itérations effectivement exécutées
par épisode :

T̄ =
1

Nep

Nep∑
i=1

Ti,

où Ti désigne le nombre de pas exécutés dans l’épi-
sode i.

3. Le taux d’immobilité (rstay) est défini par

rstay =
NSTAY
Nact

,

où NSTAY désigne le nombre d’actions STAY effec-
tivement exécutées et Nact le nombre total d’actions
exécutées. Un taux élevé peut signaler une inertie
locale, une prudence excessive ou une difficulté à
convertir le signal minimal en déplacement effectif.



4. L’entropie des actions (Hact) est calculée à partir
de la distribution empirique des actions exécutées :

Hact = −
∑
a∈A

p(a) log p(a),

où p(a) désigne la fréquence relative de l’action a.
5. La couverture spatiale (Csp) mesure la proportion

de positions effectivement visitées dans la grille :

Csp =
Nvis

Npos
,

où Nvis désigne le nombre de positions distinctes
visitées et Npos le nombre total de positions acces-
sibles. Lorsque cela s’avère utile, une couverture
moyenne par épisode est également mobilisée :

C̄ep =
1

Nep

Nep∑
i=1

C(i)
sp .

Ces métriques remplissent des fonctions distinctes mais
complémentaires : rsucc et T̄ renseignent sur l’efficacité
globale de la politique ; rstay et Hact sur sa structure com-
portementale ; Csp sur son extension effective dans l’envi-
ronnement.

4 Validation empirique et comparai-
son des politiques d’action

Cette section poursuit un triple objectif. Elle établit d’abord
l’exploitabilité empirique du dispositif, en montrant que les
comportements observés ne procèdent pas principalement
d’artefacts de format ou d’un recours au fallback. Elle com-
pare ensuite, à prompt constant, les trois politiques d’ac-
tion retenues, Baseline, No-Stay et Stay-Banned, sur les
deux modèles considérés, Mistral et Llama3. Elle vérifie
enfin que les contrastes observés en condition Baseline de-
meurent robustes à une variation limitée du tirage aléatoire
du dataset. Il ne s’agit donc pas encore d’examiner l’effet
d’une variation sémiotique du prompt, mais d’établir une
première base de comparaison robuste dans le cadre de l’in-
teraction minimale.

4.1 Validation empirique du dispositif
L’examen des différences comportementales entre poli-
tiques d’action suppose d’établir au préalable l’exploitabi-
lité empirique du dispositif. Le tableau 3 présente les prin-
cipales métriques de contrôle sur 10 épisodes par configu-
ration. La figure 4 en propose une synthèse visuelle.

TABLE 3 – Métriques de contrôle agrégées sur 10 épisodes
par configuration, avec Tmax = 100.

Modèle Politique StrictEp StrictStep Fallback FirstStrict

Mistral Baseline 0.300 0.993 0.007 1.000
Mistral No-Stay 1.000 1.000 0.000 1.000
Mistral Stay-Banned 0.000 0.999 0.026 1.000
Llama3 Baseline 1.000 1.000 0.000 1.000
Llama3 No-Stay 1.000 1.000 0.000 1.000
Llama3 Stay-Banned 1.000 1.000 0.000 1.000

FIGURE 4 – Métriques de contrôle selon le modèle et la po-
litique d’action. Les taux de conformité restent très élevés
et le recours au fallback demeure nul ou très faible.

Le tableau 3 établit que le dispositif demeure globalement
exploitable dans les six configurations considérées. La fi-
gure 4 en donne une synthèse visuelle. Quatre métriques de
contrôle sont retenues :

Strict step rate Proportion de pas strictement
conformes au format attendu. Pour Llama3, la
conformité est complète dans les trois politiques
considérées. Elle demeure très élevée pour Mistral,
ce qui atteste une forte compatibilité locale avec les
contraintes du dispositif.

FirstStrict rate Proportion d’épisodes dont le premier
pas est strictement conforme. Cette métrique ren-
seigne sur la robustesse formelle initiale. Elle est
parfaite pour les deux modèles dans les trois poli-
tiques considérées, ce qui indique que les écarts ob-
servés par ailleurs ne procèdent pas d’une fragilité
d’amorçage.

Strict episode rate Proportion d’épisodes entièrement
conformes. Llama3 atteint ici encore une confor-
mité parfaite. Du côté de Mistral, la conformité reste
parfaite en No-Stay, mais devient plus sensible en
Baseline et surtout en Stay-Banned, ce qui signale
une accumulation possible d’écarts à l’échelle de
l’épisode.

Fallback rate Fréquence de recours à une action de
substitution par le contrôleur. Elle est nulle pour
Llama3. Pour Mistral, elle reste faible, bien qu’un
peu plus visible en Stay-Banned, sans remettre en
cause l’exploitabilité d’ensemble du dispositif.

Cette vérification écarte l’hypothèse d’écarts principale-
ment dus à un défaut de format ou à un recours domi-
nant au mécanisme de substitution. Les différences exami-
nées ci-dessous peuvent dès lors être interprétées comme
des différences effectives de régime d’action. Ces cri-
tères de contrôle sont systématiquement vérifiés dans l’en-
semble des expérimentations qui suivent, sans être reportés
à chaque étape.



4.2 Comparaison comportementale des trois
politiques d’action

Cette première vérification permet désormais d’examiner la
dimension proprement comportementale des résultats. Le
tableau 4 rassemble les valeurs agrégées sur 10 épisodes
par configuration. Deux niveaux de lecture doivent ici être
distingués : le premier concerne l’articulation entre réussite
et inertie ; le second porte sur la structure de l’exploration.

TABLE 4 – Comparaison des trois politiques d’action sur
Mistral et Llama3, à prompt constant, sur 10 épisodes et
Tmax = 100.

Modèle Politique Succès Pas moy. Stay Entropie Coverage

Mistral Baseline 0.100 94.0 0.249 2.240 0.592
Mistral No-Stay 0.300 79.4 0.000 1.947 0.735
Mistral Stay-Banned 0.100 92.4 0.062 2.144 0.755
Llama3 Baseline 0.400 68.5 0.000 1.110 0.633
Llama3 No-Stay 0.400 68.4 0.000 1.660 0.612
Llama3 Stay-Banned 0.400 71.2 0.000 1.643 0.612

La relation entre réussite et inertie apparaît d’abord dans la
figure 5.

FIGURE 5 – Succès et inertie selon le modèle et la poli-
tique d’action. Pour le modèle Mistral, No-Stay réduit for-
tement l’immobilité et améliore la réussite. Pour le modèle
Llama3, le taux de succès reste stable et l’immobilité est
nulle dans les trois conditions.

En Baseline, une différence inter-modèles nette apparaît.
Le modèle Llama3 obtient un taux de succès supérieur à
celui du modèle Mistral tout en nécessitant moins de pas.
L’écart porte également sur le rapport à l’immobilité : le
modèle Mistral recourt fortement à STAY, alors que le mo-
dèle Llama3 ne l’utilise pas. Le tableau 4 en précise l’am-
pleur : le taux de succès de Llama3 atteint 0.4 contre 0.1
pour Mistral, tandis que le taux d’immobilité de Mistral
s’établit à 0.249, contre 0 pour Llama3. La condition Ba-
seline ne produit donc pas le même régime d’action selon
le modèle considéré.
Pour le modèle Mistral, les politiques d’action modifient
sensiblement l’articulation entre inertie et réussite. Le pas-
sage à No-Stay s’accompagne d’une baisse nette de l’immo-
bilité et d’une hausse du succès. Le tableau 4 en confirme
l’ampleur : le succès passe de 0.1 à 0.3 et le nombre
moyen de pas de 94.0 à 79.4. La condition Stay-Banned,

en revanche, réduit fortement l’immobilité sans améliorer
le taux de succès. Les politiques d’action n’affectent donc
pas toutes de la même manière la dynamique du modèle
Mistral : certaines paraissent favoriser une exploration plus
efficace, tandis que d’autres modifient le régime d’action
sans gain net de réussite.
Les résultats obtenus avec le modèle Llama3 appellent une
lecture distincte. Le taux de succès demeure stable dans les
trois conditions, tout comme l’absence de STAY. À ce ni-
veau, l’effet des politiques d’action ne se laisse donc pas
saisir d’abord par l’inertie ou par la réussite. Il doit être re-
cherché du côté de la structure de l’exploration.
La figure 6 permet alors d’examiner cette seconde dimen-
sion à partir de l’entropie des actions et de la couverture
spatiale.

FIGURE 6 – Entropie des actions et couverture spatiale se-
lon le modèle et la politique d’action. Les politiques d’ac-
tion n’affectent pas les deux modèles de la même manière.

Les résultats obtenus avec le modèle Mistral montrent que
les deux politiques modifiées produisent ici encore des ef-
fets distincts. No-Stay augmente nettement la couverture
spatiale tout en améliorant la réussite. Stay-Banned, pour sa
part, conduit à la couverture spatiale la plus élevée des trois
conditions, mais sans gain sur le taux de succès. L’exten-
sion de l’exploration ne se traduit donc pas mécaniquement
par une meilleure performance. Ce résultat suggère que la
modification de la politique d’action n’agit pas seulement
sur la quantité d’exploration, mais aussi sur sa forme.
Les résultats obtenus avec le modèle Llama3 font apparaître
une dynamique différente. La couverture spatiale varie peu,
mais l’entropie augmente nettement dans No-Stay et Stay-
Banned par rapport à Baseline. Le tableau 4 en précise la
mesure : l’entropie passe de 1.110 en Baseline à 1.660 et
1.643 dans les deux autres conditions. Autrement dit, les
politiques d’action ne modifient pas sensiblement la réus-
site globale de Llama3, mais reconfigurent la distribution
des actions. La condition de référence apparaît ainsi comme
plus polarisée, tandis que les deux autres introduisent une
plus grande diversité sans bénéfice net sur le succès.
Pris ensemble, le tableau 4 et les figures 5 et 6 font appa-
raître un résultat plus fort qu’une simple différence entre
modèles ou entre politiques d’action prises séparément. Le
même changement de politique d’action ne produit pas les
mêmes effets selon le modèle considéré. Pour le modèle



Mistral, les politiques d’action modifient à la fois l’iner-
tie, la réussite et l’extension de l’exploration. Pour le mo-
dèle Llama3, elles affectent surtout la structure de la poli-
tique, avec une performance globale plus stable. Le résultat
central est donc un effet de couplage entre architecture du
modèle et structuration de l’espace d’action. Les comporte-
ments observés ne relèvent ni du seul modèle, ni de la seule
politique d’action, mais de leur interaction dans le dispositif
étudié.
Ces écarts peuvent être rapprochés, avec prudence, de
certaines caractéristiques documentées des deux modèles
considérés. Llama3.1 8B Instruct est présenté comme un
modèle instruction-tuné optimisé pour des usages de dia-
logue multilingue, ce qui est compatible avec la très forte
stabilité formelle observée ici ainsi qu’avec la relative
constance de ses performances selon les politiques d’action
[10]. Mistral 7B Instruct v0.3, également instruction-tuné,
est présenté comme une version de Mistral-7B-v0.3 prenant
en charge le tokenizer v3 et le function calling [11]. Dans
notre protocole, ce modèle apparaît plus sensible aux modi-
fications du régime d’action. Un tel rapprochement ne vaut
toutefois pas explication causale. Les résultats présentés ici
n’autorisent pas à attribuer les écarts observés à des proprié-
tés intrinsèques des modèles seuls. Ils indiquent d’abord
que ces écarts prennent sens au sein du couplage entre ar-
chitecture du modèle et structuration du dispositif.
Du point de vue de l’interaction minimale, ces résultats vont
dans le sens attendu. Le comportement observé ne prend
pas la forme d’une navigation appuyée sur une représen-
tation globale du monde, mais celle d’une orientation pro-
gressive sous signal pauvre. Du point de vue de la fabrique
sémiotique hybride, ils apportent ainsi un premier appui
empirique à l’idée selon laquelle l’action produite dépend
de l’agencement des médiations qui définissent le régime
d’exécution. Cette analyse établit ainsi une première base
de comparaison expérimentale. Sur cette base, la section
suivante se recentre sur la seule condition Baseline, afin
d’examiner plus précisément les effets d’une variation sé-
miotique du prompt dans un dispositif d’interaction mini-
male.

4.3 Sensibilité des résultats au tirage aléa-
toire du dataset

Les résultats précédents reposent sur un premier tirage du
dataset. Un test limité de sensibilité au tirage aléatoire des
épisodes a donc été conduit afin d’en apprécier la robus-
tesse. Il ne s’agissait pas de proposer une étude exhaustive
de variabilité, mais de vérifier si les tendances observées
en condition Baseline demeuraient lisibles lorsque seule la
structure du dataset variait. Dans ce test complémentaire,
seule la graine aléatoire de génération du dataset est modi-
fiée ; les paramètres d’inférence du modèle demeurent in-
changés. Pour une même graine, Mistral et Llama3 sont en
outre évalués sur exactement le même jeu d’épisodes.
Trois graines aléatoires ont ainsi été considérées, avec 50
épisodes par graine et un horizon maximal de 100 itéra-
tions. Le tableau 5 fait apparaître une forte stabilité des pro-
fils observés. Quelques exemples suffisent à en mesurer la

portée. Pour le modèle Mistral, le taux de succès demeure
strictement stable à 22 % pour les trois tirages, tandis que le
nombre moyen de pas varie seulement de 84.76 à 84.84.
Pour le modèle Llama3, le taux de succès reste compris
entre 28 % et 30 %, avec un nombre moyen de pas com-
pris entre 73.86 et 75.18. Dans les deux cas, les autres in-
dicateurs évoluent très peu : le taux d’immobilité demeure
stable, l’entropie varie à peine et le strict step rate reste
constant à 99.3 % pour Mistral et à 100 % pour Llama3.
Ces résultats indiquent que, dans la condition Baseline, les
différences observées entre Mistral et Llama3 ne reposent
pas sur un tirage particulier des épisodes. Elles apparaissent
robustes à une variation limitée de la graine aléatoire du da-
taset. Ce point renforce l’interprétation proposée dans cette
section : les contrastes entre modèles relèvent bien d’un ef-
fet de couplage entre architecture du modèle et structura-
tion du dispositif, et non d’un artefact imputable à un seul
jeu d’épisodes.

TABLE 5 – Sensibilité des résultats à la graine aléatoire du
dataset en condition Baseline, sur 50 épisodes et Tmax =
100.

Modèle Graine Succès Pas Stay Entr. Cov. Strict

Mistral 42 22.0 84.84 25.39 2.247 71.43 99.3
Mistral 43 22.0 84.84 25.46 2.247 71.43 99.3
Mistral 44 22.0 84.76 25.46 2.247 71.43 99.3
Mistral moy. 22.0 84.81 25.44 2.247 71.43 99.3
Mistral éc.-t. 0.0 0.05 0.04 0.000 0.00 0.0

Llama3 42 30.0 73.86 0.00 1.216 69.39 100.0
Llama3 43 28.0 75.14 0.00 1.212 69.39 100.0
Llama3 44 28.0 75.18 0.00 1.212 69.39 100.0
Llama3 moy. 28.7 74.73 0.00 1.213 69.39 100.0
Llama3 éc.-t. 1.15 0.75 0.00 0.002 0.00 0.0

5 Progression du prompt et reconfi-
guration du régime d’action

La section précédente a montré que, dans la condition
Baseline, le comportement observé dépend déjà du cou-
plage entre modèle et politique d’action. Il s’agit désormais
d’examiner un autre niveau du dispositif, celui de la structu-
ration du prompt. Dans cette perspective, seule la condition
Baseline est retenue, et les médiations textuelles adressées
au modèle sont enrichies progressivement.
L’enjeu n’est ni d’identifier la meilleure politique au sens
d’une optimisation de la performance brute, ni de proposer
un benchmark compétitif au sens classique. Le dispositif
vaut ici comme instrument de discrimination conceptuelle :
il s’agit de rendre empiriquement discernables les effets de
la structuration du prompt sur le comportement observé.
Trois versions du prompt sont considérées. La première, P0,
correspond à un prompt minimal sans historique ni indi-
cation supplémentaire. La deuxième, P1, ajoute un histo-
rique court des pas précédents. La troisième, P2, reprend ce
même historique et lui adjoint une indication interprétative



explicite invitant le modèle à l’utiliser pour éviter des dépla-
cements erratiques. Les trois versions sont évaluées sur le
même ensemble de 100 épisodes, de manière à isoler l’effet
propre de cet enrichissement progressif.

5.1 Du prompt minimal à l’historique : sortie
d’une politique dégénérée

Le tableau 6 rassemble les résultats obtenus sur 100 épi-
sodes pour les six configurations considérées.

TABLE 6 – Effets de l’enrichissement progressif du prompt
sur 100 épisodes et Tmax = 100.

Modèle Prompt Succès Pas Stay Entr. Cov.

Mistral P0 min. 0.000 100.00 1.000 0.000 0.469
Mistral P1 hist. 0.220 86.04 0.254 2.246 0.714
Mistral P2 hist.+ind. 0.020 99.26 0.655 1.600 0.878
Llama3 P0 min. 0.000 100.00 0.000 0.000 0.510
Llama3 P1 hist. 0.250 78.45 0.000 1.227 0.735
Llama3 P2 hist.+ind. 0.240 80.20 0.000 1.747 0.653

La figure 7 fait apparaître l’articulation entre taux de succès
et taux d’immobilité selon le niveau d’enrichissement du
prompt.

FIGURE 7 – Succès et inertie selon le modèle et le niveau
d’enrichissement du prompt. Le passage de P0 à P1 fait
réapparaître une politique d’action efficace pour les deux
modèles.

Le prompt minimal ne soutient, dans ce dispositif, aucune
politique d’action viable. Pour les deux modèles, le taux
de succès est nul, l’horizon maximal est systématiquement
atteint et l’entropie des actions demeure nulle. La dégéné-
rescence observée ne prend toutefois pas la même forme
selon le modèle considéré. Le modèle Mistral se fige dans
l’immobilité, avec un taux de STAY égal à 1. Le modèle
Llama3 n’utilise pas STAY, mais reste néanmoins enfermé
dans une politique entièrement polarisée, sans diversifica-
tion effective de l’action.
Le passage à P1 transforme fortement cette situation. Le
succès réapparaît pour les deux modèles, le nombre moyen
de pas diminue, l’entropie augmente et la couverture spa-
tiale progresse nettement. Pour Mistral, le taux de succès
passe de 0.000 à 0.220 et la couverture de 0.469 à 0.714.

Pour Llama3, le succès passe de 0.000 à 0.250 et la cou-
verture de 0.510 à 0.735. L’historique constitue ainsi une
médiation textuelle décisive : sans lui, l’action demeure in-
capable de s’orienter efficacement dans le dispositif.

5.2 L’indication interprétative : une reconfi-
guration non uniforme

La figure 8 permet d’examiner l’effet de l’ajout d’une indi-
cation interprétative à partir de l’entropie des actions et de
la couverture spatiale.

FIGURE 8 – Entropie des actions et couverture spatiale se-
lon le modèle et le niveau d’enrichissement du prompt. Le
passage à P2 n’affecte pas les deux modèles de la même
manière.

L’ajout d’une indication interprétative ne produit pas un ef-
fet uniforme. Pour le modèle Mistral, le passage de P1 à P2
s’accompagne d’une chute du taux de succès, qui passe de
0.220 à 0.020, d’un retour vers l’horizon maximal, d’une
forte hausse de l’immobilité, de 0.254 à 0.655, et d’une
baisse de l’entropie. La couverture spatiale augmente pour-
tant nettement, de 0.714 à 0.878. L’effet observé ne corres-
pond donc pas à une amélioration linéaire de la politique. Il
prend la forme d’une dissociation entre capacité de conver-
gence et extension de l’exploration.

Pour le modèle Llama3, l’effet est différent. Le succès de-
meure presque stable, passant de 0.250 à 0.240, sans appari-
tion d’immobilité. En revanche, l’entropie augmente forte-
ment, de 1.227 à 1.747, tandis que la couverture spatiale
diminue, de 0.735 à 0.653. L’indication interprétative ne
désorganise donc pas la politique. Elle en reconfigure la dis-
tribution locale, sans bénéfice net sur la réussite.

Les métriques de contrôle permettent d’exclure l’hypothèse
d’un effondrement formel du dispositif. La figure 9 en pré-
sente l’état dans les six configurations.



FIGURE 9 – Métriques de contrôle selon le modèle et le ni-
veau d’enrichissement du prompt. Les sorties de Llama3
demeurent parfaitement conformes dans les trois condi-
tions, tandis que Mistral devient plus fragile en P2.

Les sorties de Llama3 demeurent parfaitement conformes
dans les trois conditions. Mistral devient, en revanche, plus
fragile en P2, avec une baisse du strict step rate et une lé-
gère augmentation du fallback. Cette fragilité ne suffit pas
à expliquer à elle seule la transformation observée du com-
portement, mais elle indique que l’ajout de l’indication ac-
croît aussi, pour ce modèle, la vulnérabilité formelle de la
boucle.
Trois résultats ressortent du tableau 6 et des figures 7, 8 et 9.
Le prompt minimal ne suffit pas, dans ce dispositif, à sou-
tenir une politique d’action viable. L’ajout d’un historique
réintroduit, pour les deux modèles, une capacité d’orienta-
tion, d’exploration et de réussite. L’ajout d’une indication
interprétative ne produit pas, enfin, un gain uniforme, mais
une reconfiguration différentielle du régime d’action selon
le modèle considéré.
Ce dernier point est décisif. Le même enrichissement du
prompt n’a pas les mêmes effets selon l’architecture du mo-
dèle. Pour Mistral, il tend à accroître l’inertie et à désorga-
niser la réussite tout en augmentant fortement la couverture
spatiale. Pour Llama3, il maintient une réussite globalement
stable, sans immobilité, mais reconfigure la distribution lo-
cale des actions. Le résultat central n’est donc pas seule-
ment qu’un prompt agit, ni même qu’un historique agit,
mais que l’enrichissement progressif du prompt révèle un
effet de couplage entre architecture du modèle et structura-
tion des médiations textuelles.
Du point de vue de l’interaction minimale, ces résultats
confirment que l’action observée ne procède pas d’une re-
présentation globale du monde, mais d’une orientation lo-
cale sous signal pauvre, rendue possible ou transformée
par la manière dont le dispositif textualise le passé immé-
diat. Du point de vue de la fabrique sémiotique hybride, ils
montrent que le prompt ne constitue pas un simple support
d’instruction, mais un opérateur de médiation dont l’enri-
chissement progressif infléchit directement le régime d’ac-
tion. L’action effective ne résulte ainsi ni du seul modèle,
ni du seul environnement, ni d’un texte pris isolément. Elle
dépend d’un agencement de médiations dont la structure
devient ici empiriquement observable. Ces résultats ne per-
mettent évidemment pas de valider à eux seuls l’ensemble

du concept de fabrique sémiotique hybride. Ils apportent
toutefois un premier appui empirique à l’hypothèse selon
laquelle l’action observée dépend de l’agencement des mé-
diations qui structurent le dispositif, et non du seul modèle
pris isolément.

6 Discussion
Les résultats apportent un premier appui empirique à l’hy-
pothèse directrice de cet article. Ils montrent que le cadre
d’interaction minimale rend observables les médiations né-
cessaires à la production d’une action par un grand modèle
de langage engagé dans une boucle perception–action.
Ils éclairent en particulier le statut du prompt. Les variations
de sa structuration modifient le régime d’action observé, ce
qui confirme qu’il ne se réduit pas à un simple habillage
instructionnel. Plus largement, le comportement produit ne
peut être rapporté ni au seul modèle, ni au seul prompt, ni au
seul environnement. Il doit être rapporté à leur agencement.
Une telle interprétation demande toutefois à être confirmée.
Elle prolonge, sur le plan épistémologique, le travail en-
gagé ici autour du concept de fabrique sémiotique hybride.
L’action n’y apparaît plus comme l’effet d’une boucle de
contrôle homogène. Elle apparaît comme le produit de re-
lations distribuées entre modèle, textualisation, contrôleur
et environnement. En ce sens, elle peut être rapprochée,
avec prudence, du déplacement proposé par Edwin Hut-
chins, lorsqu’il analyse la cognition au niveau des relations
entre agents, artefacts et milieu [6].
Les expériences demeurent limitées en taille, en nombre de
modèles et en variété de conditions. Elles suggèrent néan-
moins que l’étude des grands modèles de langage orientés
vers l’action gagne à être conduite moins en termes de per-
formance isolée qu’en termes d’architecture de médiations.

Conclusion
Cet article propose une première mise à l’épreuve expéri-
mentale de la fabrique sémiotique hybride dans un cadre
d’interaction minimale. La plateforme Hermes-HSF insère
un grand modèle de langage dans une boucle contrôlée
perception–action, au sein d’un environnement discret, sous
signal local pauvre et sous contraintes explicites d’exécu-
tion.
Les résultats montrent que l’action observée ne relève ni du
seul modèle, ni du seul prompt, ni du seul environnement.
Elle dépend d’un agencement de médiations associant si-
gnal, textualisation, contrôleur d’exécution et validation en-
vironnementale. Les comparaisons entre politiques d’ac-
tion, les variations du prompt et le test limité de robustesse
convergent vers un même constat : le comportement pro-
duit relève d’un couplage entre architecture du modèle et
structuration du dispositif.
Ce travail propose ainsi moins un benchmark qu’un cadre
expérimental et conceptuel pour analyser les grands mo-
dèles de langage à partir de l’architecture des médiations
qui la rendent possible. L’élargissement des modèles, des
signaux et des formes de textualisation permettra d’en
éprouver plus rigoureusement la portée.
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