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Nous avons récemment développé dans I’équipe un outil
de génération de mouvement nous permettant de prendre en
compte la dynamique du systéme multi-corps. Ce générateur
nous a permis de calculer des mouvements complexes a
appliquer sur le robot HRP-2. Mais cet outil peut aussi
s’appliquer sur d’autres modeles poly-articulés, par exemple
a un avatar de morphologie humaine, c’est-a-dire
reproduisant les articulations humaines, et les distributions
de masses d’un corps humain. En utilisant le modele
dynamique complet du corps humain, on espere alors
pouvoir automatiquement générer des mouvements qui
ressemblent a ce que ferait un étre humain dans la méme
situation. Ceci pourrait améliorer les méthodes de prediction
de gestes humains, par exemple pour les études d’ergonomie
réalisée sur des prototypes virtuels dans le cadre du PLM.

Le stage cherchera a développer I’outil de génération de [RNGERUEEEE UL EEIY
mouvements pour y inclure le modéle humain. On WALCCCRRT N EE)
s’appuiera sur les résultats préliminaires obtenus lors des théses récemment soutenues au LAAS.
En particulier, il faudra prendre en compte le modéle humain, de plus grande dimension
mathématique que les modéles de robot classiques, et doté d’articulations de modele plus
complexe. Les gestes humains obtenus par la génération automatique seront ensuite comparés a
des données réelles obtenues grace a I’outil de capture de mouvement du laboratoire.

Le candidat s’intéressera surtout au modele biomécanique de I’humain, et a sa transposition
sous forme informatique. S’il n’est pas le propos du stage, I’outil de génération de mouvement
robotique sera un outil central, et nécessitera une bonne maitrise des outils informatiques,
notamment du C++. La phase de validation expérimentale viendra dans un second temps, et
demandera du candidat une bonne implication, ainsi qu’une forte rigueur expérimentale.



