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Introduction P’
L'équipe RoBioSS de I'Institut PPRIME

= Double compétence robotique / biomécanique

= 2 plateformes référencées au sein du réseau national Equipex
ROBOTEX et de 'UP

Objectifs scientifiques

= Coordination des systemes multi-corps en fusionnant les concepts
propres a la robotique et a la biomécanique

= Répondre a des enjeux sociétaux et industriels majeurs (H2020 —
Usine du futur, robotique collaborative, assistance a la personne)
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~, Des plateformes de haut rang
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Plateforme DextRobUP du Laboratoire PPrime
dédiée a la manipulation dextre et a la robotique
collaborative

( Objectifs A

Plateforme HuMARS du Laboratoire PPrime

5 ﬁ _1-'- n-' L Human Movement Analysis and Simulation
AaL

Objectifs

Mesure du  moeuvement humain  en
laboratoire et in-situ

Développement et mise en ceuvre de
solutions d’expertise de |la motricité humaine

Le réseau RObOtex : f Expertise technique N
15 labos du CNRS e

# Expertise/caractérisation des matériels sportifs
(sols, Equipements de Protection Individuels,

spécialisés en et

= Evaluation d'un traitement thérapeutique sur la (/

Développement, validation et valorisation
des approches nouvelles pour la robotigue
de production et pour la robotique
collaborative
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Expertise technique

qualité de la fonction motrice Equipements

H ) . 5 Equipements R
ro b O tl q ue. . * Evaluation du comportement d'une assistance quip * Préhension et Manipulation robotique «  un robot industriel Kuka KR16 (6 axes)
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" leal Coton St e e || @b or roots cllborats o e

physique « Systime 4 caméras numériques (500 Hz) * Conception de dispositifs mécatroniques : un robot m“ah";t,‘f Kuka L.“;R iculati
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* Expertises des objets connectés en lien avec & com) P * deux mains a 16 actionneurs
N . I'activité physique . 5y ﬂém": sdae"mtessum lectro ohique * CAO robotique «  un robot industriel EPSON PS5
Ve a vo tre Serv’ Ce 16 voies * Planification de mouvements * uneinstrumentation apte 3 augmenter les
. ttre vélo instrumenté de 5 capteurs = Optimisation de processus robetigues c@apacites pe‘;mm'w—" des ;',’hms E":""ﬁ
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prop * Ergométre kavak ":E:sume'_‘be 5 Gmf"s * un robot paralléle translateur 3TPM

« Evaluation bi . N d tes d 6 ;Tm:o;antes - pleds, asF'SE,H pagaies * dessystémes de contrdle / commande industriels

tva u_:i jon biomécanique des postes de * Cible de boxe instrumentée d'un capteur +  des modules robotiques d'actionnement pour la

raval R S_composantes R / mise en ceuvre d'architectures cinématiques

* Expertise des matériels sportifs (sols, * Divers capteurs de force et de traction <pécifiques

équipements individuels, etc.) * 16Centralesinertielles k robot marcheur BIP j
# Evaluation et simulation biomécaniques de »  Dispositif mobile pour 'acquisition Service proposé -

la performance sportive cinématographique sur des grands champs

| & Outils informatiques de calcul et de simulation

» Etude des interactions du sportif avec son Contact
environnement matériel de pratique

= Evaluation des déficiences motrices

+ Contribution a 'optimisation de
processus robotiques
* Planification de mouvement

A Jean-Pierre Gazeau

. Evaluaﬁon_d"un traitement thérapeutique Contact « Conseil / expertise aux entreprises . -
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@ 3 Agence Régionale de Santé \_ S

Pays de la Loire




=1 Pays de la Loir

2018-2022

Une recherche au service des enjeux
societaux

= 4 themes avec une interaction forte
entre la biomécanique et la robotique

= Positionnement national unique :

capacité a valoriser les approches
théoriques sur les plateformes
DextRobUP et Humans

= Développement des plateformes a
travers une dynamique de montage de
projets collaboratifs
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Theme 1 - Robotique collaborative & Manipulation Dextre
Pourquoi collaborer avec une machine ?

(1Collaborative robotics :
The « Cobot » or « COllaborative roBOT » = a partner

M Cc A
Manual Cooperative Automatic

Work Station Work Station Work Station

Bk b

JWhy a collaborative robot ?

Because it combines human and robot skills

i)
Flexibility W 4
Solving
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Theme 1 - Robotique collaborative & Manipulation Dextre
Vous avez dit robot collaboratif ?
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Industrial assembly
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Industrial applications
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PR2 Robot by Willow Garage

Justin by DLR (Germany Aerospace Center)

Pepper Robot by Aldebaran Robotics
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Theme 1 - Robotique collaborative & Manipulation Dextre
Des mains, pour quoi faire ???

The U.S. Robotics Roadmap highlights robotic hands and tactile sensing as important
enablers for autonomous manipulation and specifies a roadmap for human-like dexterous
manipulation as:

e 5 years: Low-complexity hands with small numbers of independent joints will be capable
of robust whole-hand grasp acquisition.

e 10 years: Medium-complexity hands with ten or more independent joints and novel
mechanisms and actuators will be capable of whole-hand grasp acquisition and limited
dexterous manipulation.

e 15 years: High-complexity hands with tactile array densities, approaching that of
humans and with superior dynamic performance, will be capable of robust whole-hand
grasp acquisition and dexterous manipulation of objects found in manufacturing
environments used by human workers.

Extract from “A Roadmap to Progress Measurement Science in Robot Dexterity
and Manipulation “, J. Falco, National Institute of Standards and Technology , US

g r Department of Commerce, March 2014.
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Theme 1 - Robotique collaborative & Manipulation Dextre
Des mains, pour quoi faire ???

Pisa / IIT 5oftHon

Pays de la Loire




Projet Régional s ]

Pays de la Loire___LE4 AENLCONINES AAL uy LAl £ x l-=-l 19T 1D el AR 01
2018-2022
Theme 1 - Robotique collaborative & Manipulation Dextre

La nouvelle main ROBIOSS : vers la dextérité de la main humaine

ou comment accroitre la flexibilité des cobots ?
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Theme 1 - Robotique collaborative & Manipulation Dextre
Quels enjeux pour l'interaction homme-machine ?

Quand ’'homme apprend a la
machine...

@) Agence Régionale de Santé. 1
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Theme 1 - Robotique collaborative & Manipulation Dextre

Le robot artiste T'"ROBOT : un robot industriel plus comme les autres,
artiste ou pas artiste ?

Une collaboration contractuelle
avec le parc du Futuroscope

@ ) Agence Régionale deSanté.
Pays de la Loire
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Theme 2 - Conception optimale de systemes poly-articulés complexes
La robotique de demain ou comment assister ’humain dans ses

activités ? Du geste de 'expert a sa reproduction par la machine...

Al
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Theme 2 - Conception optimale de systemes poly-articulés complexes
La robotique de demain ou comment assister ’humain dans ses
activités ? Du geste de 'expert a sa reproduction par la machine...
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Theme 2 - Conception optimale de systemes poly-articulés complexes
La robotique de demain ou comment assister ’humain dans ses
activités ? La chirurgie mais pas uniquement...
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Theme 3 - Humanoide et humain : synthése de mouvements dynamiques
Le robot humanoide : 'assistant de demain ?

BIP 2000 : En
collaboration avec
INRIA Grenoble

@ D Agence Régionale de Santé
Pays de la Loire
15



Projet Régional
Pays de la Loir »

2018-2022

Theme 4 - Identification et expertise du mouvement humain
La biomécanique ou la nécessité d’appréhender la compréhension du geste en
s‘appuyant sur une modélisation fine pour accompagner nos partenaires

Collaborations industrielles avec Salomon,
Decathlon, Hermes, Casino, Fenwick, Sensix,
CHU de Poitiers, Grand Feu, ...
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Theme 4 - Identification et expertise du mouvement humain
Biomimétisme et robotique

On n’est pas des Cobayes — France 5 - Mars 2014
De I'analyse du mouvement a la reproduction de la gestuelle humaine

DEFI : DANSER,
W AVEC'DES ROBOTS !

Al
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Et demain ???

Assister I’"humain en prenant en compte son confort biomécanique et son
confort psycho-cognitif

Concept de Vallée de I'étrange (Uncanny Valley ; Masahiro Mori, 70’s)

Est-ce que les actions d’un robot
peuvent déclencher une contagion
motrice ?

Prise en compte de
? I'intention de l'autre
‘ Effet « Simon

‘ . Social »
These F. Bunlon

(2015)

Figure 1. Expenmental setup: Social Simon task
an and 2 humanoid robot

familiarity

uncanny valley

MoVving ======
still  ——

‘ healthy
r
bunraku puppet person
humanoid robot
8 '
human likeness {\ 100%

n

corpse ——= | prosthetic hand

zombie

18



Projet Régional
< * Pays de la Loir ¥

= 208200

Rejoignez nous sur le Facebook Robioss
ou sur notre chaine Youtube :

https://www.youtube.com/watch?v=0 P69haNA4A

Mercl.

La Robolution en marche !

Les rencontres du PRS : a suivre sur #RencontresPRS

£l v

www.ars.paysdelaloire.sante.fr

B, Contact :
g 17 Boulevard Gaston Doumergue - CS 56233
44262 NANTES cedex 2

@ D Agence Régionale de Santé Tel : 02 49 10 00
Pays de la Loire o !

gl
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