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% 3 themes de recherche | ;fl

@ Theme | : Traitement et Analyse de
Données et Images (TADI)

= Resp. : Hichem Maaref

@ Theme Il : Realité Augmentéee et Realiie
Virtuelle (RARY)

= Resp. : Florent Chavand

@ Theme Il : Modelisation et Controle des
Machines Complexes (MC)z

= Resp. : Etienne Caolle
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/
o‘,.f/ Théme | : TADI

@ Traitement et Analyse de Données et Images

= Traitement de données numeriques et symboligues

-

= Vincent Vigneron

Q@ C. Barret, H. Maaref, K. Zemalache, A. Djouak - =

=

= Apprentissage predictible et fiable d'actions reflex

= Pr. Claude Barret - ’
@ V.Vigneron, H. Maaref, A. Hazan "

-
« [raitement et analyse des ima JAJ
= Sylvie Lelandais \ r/
@ S. Bouzidi, K. Djemal MJ( lagne, A.P. | ~/LV6
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o‘,.f/ Théme Il : RARV

@ Realité Augmentée / Réalite Virtuelle

= Réalite Augmentee et teletravail collaboratif p
= Pr Malik Mallem &

i

4

@ S. Otmane, D. Roussel, F. Ababsa, J-Y Didier, N,Khezamhv
Leligeour, D. Merad.

= Entreprise virtuelle mtel'ligen,te’

= Pr Nazim Agoulmine <

@ D. Gomez =

= Realité Virtuelle et interfa

= Pr. Abderhamane Kheddar
¢ F. Chavand, M. Benali-Khoudja, J. Citerin, A. Drif; € DUHE

E—/ Mohellebi, A. Pocheville '/
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% Theme Il : (MC)?

/|
@ Modélisation et Controle de Machines
Complexes
= Contréle de véhicules terrestres et aériens ;"4
= S. Mammar - ?I e
@ L. Nouveliere, G. Damm, A. Chaibet, S. GLa.seﬁ

= Coopération entre entités intelﬁgem

= E. Colle = i
@ P. Hoppenot, G. Pradel, K. Nait, M. Trabelsi, Y. Rybarcsyk, F.
e ) 7
Saidi » -
=« Meécatronigue
= M. Pascal
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/ Séparation de sources Non-Stationnaire et
1 débruitage par Ondelettes

=y
ECG Foetal S Sl = W S
— : : : ) o _/!
Superposition de multiples pics dus a la mere et au feetus j{ =7 |
Y o -
(complexes PQRST). L\ Jie / /
Probléme : comment séparer ces 2 signaux combinés dans \h a}x fam
les mémes bandes de fréquences? Lead il /Lot

. rd
.—-;i;l
Méthode: Associer débruitage par ondelettes et séparation de r :
sources a partir des observations issues des capteurs sous - >
I”’hypothese de non stationnariteé. o
z _—
5 X y
— & B [+ o I I ' i

Résultats et discussion:

* Multi-modalités de I’extraction de ’ECGf o

» Recherche du signal dans un espace a 3 dimensions ?

« Est-ce les sources qui changent ou la matrice d

un enrichissement de la représentation ?

mélange?
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Segmentation Couleur —

/
Ut|||sat|on de Iacouleur pour effectuer la segmentation en vue d apparlement
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% Segmentation par modele I SC
deformable, restauration

- e

: J e _
Initialisation Convergence Image restaurée
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% Suivi automatique et
'// reconstruction 3D

Séquence
spatiale

T Algorithmes

de suivi

Séqguence '
d’images

Séquence
temporelle

=
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O‘SJ Systeme de recalage d’'un objet de 7S¢
l// forme libre

2 approches
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le de donnI
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/
o‘l?/ Recalage : Approche clinometrigue

Rpn: référentiel 1ié a la tourelle
Ry: référentiel monde

Dispositif
de mesu

camera

tourelle
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Traquer la pose d’une
camera de maniere a
obtenir une augmentation
précise et stable

u changement d’échelle

'-.
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W Prédiction du mouvement de la téte de I SC

/ I'opérateur pour les systemes de
S | Réalité Augmentée

» Prédire la pose de la téte de I’opérateur en
utilisant le filtrage particulaire

.
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Localisation d’objets 3D de formes I .SC

7] libres par les squelettes
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/ Localisation d’objets 3D de formes libres par les squelettes

1

Appariement de graphes

"

Nceuds du graphe 2D 112|567 1014|1516 |11 (17|18 |13 |21 |22

Nceuds du graphe 3D | 1
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ks Projet AMRA : Magquette Virtuelle ATE

@ AMRA : Projet RNTL 2001-2003 @ Partenaires

= Assistance a la Maintenance = CEA SARC /SCRI
en Réalité Augmentée « ASLTOM

= ActiCM







l// AMRA : Recalage + Augmentathn — g
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% Telétravail en Reéalite Augmentee Q

Projet ARITI

Augmented Reality Interface for Teleoperation on the Internet
Realite Augmentee Graphlque 3D Interactlf Guide Virtuel

TELEFPROGRAMMIMNG TELEDP‘EH~TIDN
Start teleprog Yideo Camera £
Stop teleprog MCIT
Step Activate Fixtures Cancel Activate
Flatform
>4
Base Brace Support Peqg
Reset Side camera 30 point grasping | Cancel grasping
Tx < Tx= Ty < Ty = Tz< Tz=
Rx = R = Ry = Ry = Rz= Rz=
v iShow Roboticomponents: FReal Robot




% EVR@ : Plate forme technologique pour les '
Enwronnements Virtuels et de Réalité @ugmentée

Etude et conception des nouveaux systemes d’assistance au travail et au il
teletravail en Realité Augmentee, bases sur les nouvelles modalites de
perception visuelle, d’interaction et de communication.

A N
Perception ~ P
Systemes
d’assistance
o

Communication

-
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ASTRE 2002 =EVR@

Workbench

£} | Robot

Dispositif
a retour

v ‘éra(s)

I

Superviseur /
télé-acteur

Hors Site

Applications :

Hors site :

. RV, Simulation : :
passive (visualisation) - ONpg A~ Simultonf(Ey, <
@+@+@): RV, Simulation~ —— 4 Y - Supenvision (RV/RA)
active (visualisation + & - m —  Préeparation de mission
interaction) CWS (RVIRA)
@+: RA vision ! - position/orientation Syr sit®: o

directe (maintenance sur Site) %

DH2D+@B): RA en vision| =

Controle direct-du rehot

Hmn

= - ba e 7 - = I ’
indirecte (téléopération) | = @ Maintenance en 5L ZJ{.'%%"“?;
i' OHOHOHDHBHB: — Acton de.
outien a la
UNIVERSITET RA/%yn(et,eiletr@‘\@ll Augmentéestriréalité Virtuelle - Rechnologie et la
COlla orati Graphique/Calcul Essonne
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‘H_bf, Téléopération d’un robot en stéréo réelle et virtuelle avec track]n%geste ([ po
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% Dispositifs haptiques

1] (Projet Europeen Touch-Hapsys)

@ Kinesthésiques (retour d’effort)
= Heéritage de la téléopération + Nouveaux concepts RV
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Simulation Manager O
F=mg

The simulation manager is F
where all the physic calculations
are done. It aims at providing
fast (there is a strong need for
real time since there is haptic
interaction at 1000Hz), yet
reliable physic engine. The
physics are independant from
object representations and from
haptic interaction. For now, only
constrained contact forces are
calculated, along with fields
forces. Bounces physics and
frictions are to be integrated,
along with new models for
contact computations.

Helpers classes

Projet

-TeUCH

Content generation from
extrinsic and intrinsic data

3d objects data

Simulation Objects <

Simulation objects are

TeUCH
core
system

physical computation, the haptic proxies
permits interaction between operator,
through haptic device, and the virtual
- world.
- 6 degree of freedom inputs/outputs

— Debug, file access, <
0—5 i i

—C] |  configuration, xml ...
1 f Timers and )
& Benchmarks

Vector maths,
quaternions ...

= Isystem

UNINVERSITE D EV R

TR R R AT

placeholders for
information such as mass,
inertia and geometry. They
can be attached to a haptic
controller. Haptic and non
haptic objects are treated
the same in the simulation.

—

Haptic proxies

Since haptics objects are not differencied in

h

Phantom SpaceBall

operator The operator « feels » the virtual objects.
Human operator have two main
caracteristics :

« adaptation, which permits operation even
if the virutal world is not perfect, and
increases stability of the system.

< unpredicability which requires a strong

and robust physical and haptic engine.


http://www.barrysclipart.com/barrysclipart.com/showphoto.php?photo=21433&papass=&sort=1&thecat=186

0“.; Réalité Virtuelle :

; : :
7] exemples d’'applications
@ Prototypage virtuel @ Simulateur de @ Simulateur
= Réalisme de conduite accouchement
I'interactivité = Restitution = Restitution:
= Complément : de mouvement Interaction >
I'algorithmique de conduite en file haptigue Ja
planification « Etude = Entrainement et
comportement ~enseignement
conducteur P ,/'/

- g

-

tour'.%"g:af”;fbr"t;
LI 2

= e
Electronique -
% de commal

¥ . 1
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Pédalier a retour d’effort
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N L
o‘é’/ Entreprise Virtuelle Intelligente

Agent Intelligent a base de réseaux de neurones

N 2 (P2 T (R /7
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% Entreprise de Video a la Demande

Systeme de
Réseau de gestion de
I’entreprise [efpremsiter

Réseau
d’acces

Base de
donnée vidéo

router 1

router 2

uelle bande passante? -~ -
Q P Internet avec QcC

..ﬁ_!/ 4
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Projet ARPH : Aide Robotisée aux

q i/
] / Personnes Handicapées

Commandes

0 o : A
_ ﬁ Ecran de controle
B , " (retour visuel)

OlZ Cameéra (capteur visuel)

/N

Wt

Homme
(opérateur)

Bras
manipulateur

Base
mobile

w

Roues motrices (capteur

—‘// )
JJ‘/ =)
/

. P o .
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O‘S‘; Systéme de perception LSC
i Dédié a la Reconnaissance
de I'’environnement a l'aide de
capteurs ultrasonores

1.8

P p ' P PEM P PP P,

Systeme
e percepifon
0.2 : : L L ]
-1.5 -1 -0.5 L] 0.5 1
Distance (m)

- I
" -
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Projet ARPH

*

Theme IlI' Modeélisation et Controle de Machines Complexes
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Collabora}ion de Robots

< ff

- X -

Formation de robots:

s S R .
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Collabortion de robots
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i Automatisation D’un Ballon
Dirigeable

482, 4

e -
=
By ¢ o0 BN
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/
O‘é./ Présentation de I'aéronef

Longueur 20.5 ft
Diametre 5.0 ft
Volume 260 cube ft

Hélices 2 10x5 inch nylon
Vitesse maximum 30 mph
Charge utile totale 3.5Ibs
Carburant embarqué 2lbs
Autonomie 40 minutes

! f y
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/
oﬂ.f/ Etude du dirigeable

@ L’éetude du dirigeable se decompose en
plusieurs parties:

= Modélisation et commande

= La communication avec le PC =~

@Instrumentation du dirigeable

s Centrale inertielle ,vision artificielle..

@Fusion de données

@Pilotage du dirigeable

- e
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Modélisation et simulation modulaire de systemes
/ articulés

Travaux actuels

» Manipulation d’objets virtuels
> Assemblage de mécanismes a partir de bibliothé
» Simulation de mécanismes a changements de

Objectifs de I’équipe of
> -
Prototypage rapide a contraintes spécifiqu’es

> Physiquement distribué

» Systemes multi-physiques
> Systemes multi-domaines

Collaboration : LME (Ly)ratoir

o ‘

-

Eo——
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/ Plate-forme de simulation : I SC.
1] / FER/Mech interactif

Le logiciel

> Interface graphique conviviale

» Assemblage graphique de composants -
v Formes de base
v’ Eléments de couplage

b p
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/ Projet V.AT.E.C: Développement d’une application
l/ robotique en chirurgie endoluminale

Objectifs

> Aide a la réalisation du geste
> Aide a I'apprentissage des opérateurs

Partenaires

» Hopital Tenon (Pr. Boudghéne)
> 1.U.T de Cachan (Ch. Francois)

»

D
.
UNIVERSITE [ Evry T heme lIFModélisation et ontrole de Machines Complexes
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/ Projet de Micro-Drone « XSF »

/ sélectionné pour le concours inter-universitaire des micro-drones

1

Objectif

Réalisation d’'un drone capable d’'inspecter un village et de détecter des cibles pouvant étre camouflées

Caracteéristiques

» masse : 2kg environ
> taille : moins de 70 cm

Etude compléte du systeme

» Conception mécanique et aérodynamique
» Systemes embarqués

» Commande, stabilisation et génération de
trajectoires

> Vision et capteurs

Partenaires

» DGA o v
> ONERA

-

P S o .
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