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Interfacage haptique

1!—

Haptique : origine grecque a¢n’ (haphtésai)
Deux modalités sous-jacentes

= Kinesthésie
= Proprioception : mouvement, force

= Tactile
= Toucher : rugosité, texture, température, forme, etc.
Intérét accru avec l'arrivée des techniques de RV

= Importance du rendu haptique : augmente le réalisme de
I'interactivité

= Donne un sens accru de la réalité matérielle
Difficulté de conception de l'interfacage haptique
= Sens actif, prélevement de I'information par contact direct
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Interfacage haptique

+ Schéma d’une architecture a rendu haptique : 3 composantes

Retour visuel : maintien de la cohérence 30 a 60 images/sec

Dispositifs haptiques
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Dispositifs haptiques

+ Tactiles (toucher)
= Stimulateurs braille + Substitutions sensorielles
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Infohaptie

+ Infohaptie
= Analogie a l'infographie (informatique graphique)
« Partie informatique du rendu haptique

+ Problemes ?

= Support matériel

= Il ne se dégage pas encore un véritable standard
= Complexité algorithmique

= Conception d'un éventuel noyau ?

= Particularité : intégration de I'automatique
Les développements doivent se faire de pair
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Infohaptie : voie de recherche proposée

+ Approche par graphe de scene haptique
= Analogie avec une librairie graphique en infographie

Statique Calcul des parametres du rendu
modeles Transformation Lumiere | | Texture Cadrage
modéles DAC + Réponse | | Lissage | | Texture || Saturation

+ Approche préconisée
= Partie intégrante du « solveur » (simulateur dynamique)

= Problemes sous-jacents :
= détection de collision
= calcul du rendu des parametres haptique
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Probleme de la détection de collision

+ But de la déetection de collisions (ou d‘interférences) :
= Capteur informatique de détection de contacts entres OV
+ Approches
= A partir d'un noyau de primitives

Détection par interférence Détection par interpolation
Kk k+1 k k+1
| animation animation |
DdC DiC DAC te [k, k +1]
Classe discrete Classe continue
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Infohaptie : Détection de collision

a

+« Proposition
= approche continue

= mouvement d’interpolation
arbitraire (Chasles 1830)

R(t) T()
0 1 :

P(t) = [

+ Primitive géométrique
= aréte — aréte
= sommet — triangle

i Positions connues
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Infohaptie : Détection de collision

+-

-

+

Mouvement arbitraire (

[0,1]7R
= dérivé d'un vissage (Ball ~1900) 4y, :

L[t o) =a(,s,!)

Interpolation par vissage

[0,1] X R3 —»[R3
(tA) > A'=Va, (1), b, (1), O, u)(A)

> 7 m,s

0O =

Choix des fonctions d’interpolation
B [0,1] X R3 -R3
0= A A = Vior, sf, 0, A

£(1) = {tan(ogt /2 Sie=90

tan(w/2) sinon
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Conclusion

+ Détection de collision

= Pas de solution « théoriquement » satisfaisante

= Cas interpénétration

Hypothese : si il n'y a pas de collision entre 2 pas discrets alors pas de
collision

= Cas interpolation

Hypothese : si collision entre 2 pas discrets alors il y'a effectivement eu
collision

= Extension au cas déformable, fluide...
+ Comment assurer les contraintes :

= Temps réel ?

= Robustesse du comportement vis-a-vis du rendu haptique ?
+ Comment tendre vers un standard ?

+ Comment passer a des implémentations « hardware » ?
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