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https://www.youtube.com/channel/UCeL9WK2VJxzaMAAdCMAm4Ow
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Conseil / AMO sur des projets de RV/IRA
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Une équipe R&D de 12 ingénieurs dont 4 PhDs

Une couverture large du champs des Tihnologyreadinesseve)
Du 3 au 5 pour la recherche et le développement de technologies
Du 6 au 9 pour le développement et tests de systemes

Axes principaux de recherche en RV/RA PR e

USINE ET CHANTIER DU FUTUR : L2 et 3;

Nouveaux outils et méthodes pour la conception de produfisotessen & &
environnements immersifs
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FORMATION
Environnements virtuelsollaboratifs deformation aux gestetechniques etala
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REALITE VIRTUELLE
Nouvelles architectures (hard / soft) pour les environnements immersifs
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Capture vidéo

Environnement réel

Schema général : RV, RA

Capture :
-Positions
-Forces
-Vitesses
-X

Restitution:

-Sons

-Forces
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Gestion
Environnement
réel
(recalage / poses)

Interaction
réel / virtuel

Gestion
Environnement
virtuel




Iite Virtuaghe

Ensemble des sciences et technologies qui

permettent a un utilisateur de se senprésent
dans un environnement artificiel, grace a une

immersionperceptive cognitiveet fonctionnelle
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A ses interactions deviennent naturelles
A  ses réactions deviennent naturelles
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RV principaux usages et applications

Faire mieux ce gque Al ®omines Applitatifsd ® j
Gain de temps (conception; prototypage, Bureau do®tude industrie
revue de pr o J et é ) Santé rééducation
Séaffranchir de la disp@¥Mdilit® des
équipements Sport
Soaffranchir de | a danggnv'ronnemetnt® pour
| 6 | 6 i me n

| ousage_ou O®qui peme '[CuIture

Faire autrement, inventer Etc é
Acces a des échelles de temps, espace Fonctions des applications
et/ou de grandeur physique Apprendre
Acces a des données cachées collaborer
Nouvelles fonctionnalités/modalités Comprendre

Concevoir
Décider
Etc é
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Caractéristiques d'un systeme de RA

(Azuma, 1997)

Un systeme de RA doit remplir 3 conditions :
| combine des éléments réels et virtuels
| est interactif et temps-réel

_es objets virtuels sont référencés par rapport au
monde réel




RA principaux usages et applications

Amélioration de la performance dans
une tache
Aide au repérage/localisation
Prise doinformations
Aide a la décision
etc
Domaines Applicatifs
Grand public (smart phones)
Formation
Environnement
Jeu vidéo Navigation - HUD Entertainment - Ef:lucation -
Culture/Patrimoine R s L
Santé
Broadcast
Etc é

Visualization
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Evaluation Ergonomie et

performance utilisateur StXEurope
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Project -

Plateforme réalité augmentée Projective pour I'aide au tracage / montage







EEducation et Réalité Virtuelle
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NOS PROJETS
INTERNE



Simulation / Formation immersive multi-utilisateurs

opération de maintenance / d'interventions complexes / pilotage déquipements / ...




Réalité Augmentée téte haute pour le
guidage opérateur en environnement complexe et le suivi de
taches critiques
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Quelques évolutions materielles



Manipulation fine d'objets et observation détaillée

FishTank/R Zspace
1999 2012
Environ 20000 4000 HT
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Simulation de la préhension naturelle

Cyberglove ControlVR
1999 2015
> 800@& 600 HT
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Capture des mouvements du corps

XSens
2007 2015
Env3000G& 500 HT
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Mesure du mouvement des doigts

ARTFingerTracking LeapMotion
2005 2013
env3000C 300€ HT
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Affichage 3D haute résolution 4K

4K projectors TV LCD 4k 3D160cm diagonale
2012 2013
A partir de 70000 A partir de 300@& HT
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Visualisation échelle 1:1 semi-immersive, reconfigurable

BARCO BARON CLARTE O/Screen
~ 2000 2013
env 15000 <20000€ HT
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BARC@space SCALEl/ REALYZ | DdVEEostCAVE
~ 2012 2013
env1.500.000¢ >50.000e HT




Visiocasques immersifs

Visiocasques professionnels Occulud NeoProk X
2000- 2012 2014
A partir de 30.000 500- 5000¢
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Carl Zeiss Sony Samsung
Vr One Cardboard Morpheus Gear VR
' a 0
Sulon Technologies Light & Shadow Fove Razer
Sulon Cortex Neo Pro OSVR

VRElia InfiniteEyeVR Oculus Oculus
Immersion VRElia DK1 DK2
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Réalité Virtuelle Immersive pour la conception de postes de tra

Alexandre BOUCHET

Responsable R&D CLART=



../IMPROOV.wmv

de | a r®alit® virt

Réductiondes TMS graceune améliorationdes postures despérateurs

wEvaluation directe et intuitive du prototype virtuel
wCotation des postures en temps réel
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Réductiondu temps de conception dgmstesde travall

wlLamaquettenumeériquepour faciliter le dialogue entre tout leacteursdu projet
wCollaboration a distancautour de cette maquettenumérique= engagemenparticipatif

Concevoibon du premier coup powéduire (supprimel lesmodificationssur site

wVisualisationmmersiveéchellel pourdétecterlesdéfautsde conception

Impliquer les opérateurs dans le cycle de conception de leur futur poste de trava
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Les fonctionnalités de la solution IMPROOQV :

Interactions avec la maquette

numeérique échelle 1:1

wManipulation des composants du
poste de travalil

wMesures

wCréation de primitives géométriquey

w. A0fA20KSIjdzS RQ2

WSLINBaASYydal GAz2
virtuel

wMannequin basé simulation
physique

wCalibrage anthropométrique précis

wCotation RULA en temypsel

wVisualisation intuitive du score RUL|
RSUlIAtfS RANBOUS
utilisateur

Importeur de données CAO
GCATIA / SOLIDWORKS

WSKETCHUP
X

Outils collaboratif pour

f QSy 3l 3SYSyi

wlinteractions distribuées entre les
participants/sites

wSynchronisation et sauvegarde de
f QSitd RS tI1 a

wDésignation distante

w« Remoteeye»




Au-d e |

Utilisateur
immergé
«mannequin»
équipé des
marqueurs de
capture de
mouvement

Espace immersif
CAVE ou SAS3

Utilisateur
manipulant le
IMPROOV
desktop

doun

| ogi ci el ,

| 6 0or g dMPROQ@MV: |

PC portable de
f Qdzi A f A

Ecran de
retour de la
cotation RULA
temps réel

Equipement de
conf-callavec
les
collaborateurs
distant

Bureau (prise
de notes,
plans,
équipements
NBSfas
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L’'humain virtuel et la cote

IMPROOV



Léo6humain vilMRROBY d ajp

Mannequin animeé a partir du dispositif de
capture de mouvement du systeme immersif ¢
piloté par une simulation physique

IPSI

hap

Mécanisme de calibrage spécifique IMPROO
pour que son Anthropomeétrie soit le reflet de

OStfS RS fQdziAft A&l (S
Corrélations entre mesures directes et tables
anthropometriques / percentiles

Possibilité de changer le modele 3D

NELINSaSyudalyda f QdziAf A;

variations morphologiques, équipements

specifiques




Cotation RULA IMPROQOV

Cotation détailléeentempsreel (T=300ms)
sauvegardée dans un fichier Excel
Prisesde photos virtuellesssociées

Vue globale

VuesLeftk
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Outils collaboratifs

IMPROOV



Collaboration via IMPROOV
Permettre une véritable démarche participative / collaborative entre tou

les acteurs du projet
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Serveur
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SimulationAppli/index.html

Collaboration via IMPROOQOV :

Logiciel Client
IMPROOV
desktop




Collaboration via IMPROOQOV :

. NNBE RQ2dziAf &

Volet
RQ2LIGA2Y &

Liste des
autres
participants

+dz2§ RS
des autres
participants

Visu 3D de la
magquette




