


« De quoi allons nous parler aujour
- L'haptique

o Introduction
« Applications medicales existantes
- L'haptique augmentée

- Réalité augmentée -Taxonomie / RA classique

entée pour I'apprentissage




L haptique




. Origine

- Début XX®me : Les psychophysiciens
introduisent le mot «autterv» (haptei)

- lls cherchent a étudier la perception humaine
a travers le toucher

- 70° S- 80 s : Analyse et developpement




Sitifs haptiques

. Kinestheésiques
- - Bras, exosquelettes...
« Tactile




de I'haptique

« Dans le domaine médical

« Entrainement:

- Virtual Back, pour le diagnostic palpatif,
TUM, All

- Chirurgie mini-invasive (laparoscopique,
endovasculaire) INRIA, MIT

« Réhabilitation:

- Telerehabilitation pour la thérapie
PFL, Suisse.
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En réalité virtuelle (RV):

e RV = Iensemble des techniques de communication homme-
machine consistant a immerger a l'aide de dispositifs
d'entrée/sortie particuliers, une personne dans un univers
sensoriel de synthése recalculé en temps réel

. Réalité Augmentée = branche des
Environnements Mixtes

« Continuum réalité/virtualité de Milgram (1994)

Environnement




édicales

Apprentissage des gestes

d'accouchement (N.Navab,
TUM, All)

Visualisation de tumeur
cérebrale (university of
Rochester, USA)



gue augmentee

. La réalité augmentée ne se limite pas qu'a la vision mais au
toucher (tactile et kinesthésique), a l'ouie, 'odorat et au gout
Azuma, 2001]

V.R. simulation




ptique : concept

« Grace aux dévelopements des interfaces haptiqte
étendre les concepts déja dévelopés

« AR mixe les données réelles et celles virtuelles

ont de natures diverses




ord&replay’ (1/2)

. Methode dédiee a I'apprentissage
« Problemes lies a I'apprentissage virtuel

- Dépendance entre I'étudiant et le maitre
- Passivité lors de I'apprentissage

. Guidage hapthue approprie pour
‘apprentissage d’'une tache manuelle




record&replay’ (2/2)

. La methode en 3 étapes

- Mode complet : L'étudiant est passif et on lui
montre le chemin complet (idée globale)

K%

Step 1: Full guidance Step 2: Partial path guidance Step 3: simple correction




par contrainte




la telemanipulation

- Contraint le geste en interdisant certaines zones (contraintes dures)
- Guide par attraction vers des points définis (contraintes souples)

- Filtrage du tremblement

Asservissement

Capteur 4 46 Virtuel

: d'effort = =
Opérateur F=f(z) AX=H.F ‘l:—f( AX)

Canulation veineuse (Johns Hopkins University)




r la telemanipulation

Contraint le geste en interdisant certaines zones (contraintes dures)
Guide par attraction vers des points définis (contraintes souples)

Filtrage du tremblement en un point fixe

Interface - Interface .
Opérateur haptique Guide virtuel haptique Opérateur

AX AXq F=Z AX

Asservissement

t=f(AX)




* Formulation des lois de contact a partir du bipotentiel (G.

DeSaxe, Z. Q. Feng)

* Construction d'un opérateur de projection a partir du formulatior
lagrangienne augmentée des actions de contact.
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Chirurgien

armination de

Figure 2 : HapCo: Numerical benchmark with haptic rendening force

Retour visuel
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DDL appliqué

!

Prototype congu Prototype concu
a Vancouver (LER) a Evry (IBISC/IUT Cachan))




