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Sujet :
Algorithmes de locomotion robuste pour Mannequins Wtuels

Niveau :Bac + 5 -3*™année d'école d'ingénieur — Mastére2
Durée du stage 5 mois minimum
Contexte.

Dans le cadre du développement de la réalité Vetymour l'industrie du jeu, de la créatipn
cinématographique ou de la robotique personnediesujet proposé concerne la conception
d’algorithmes de locomotion robuste pour un manmegutuel (ou pour un robot humanoide).

Objectifs du stage.

L'objectif de ce stage consiste a développer urordlgne de locomotion robuste pour |un
mannequin virtuel (ou d’'un robot humanoide) luirpettant de réagir a des perturbations externes
non connues a priori. Ces perturbations pourraetdd type poussée ou étre provoquées par yn sol
en mouvement. On s’inspirera principalement degatra de [Wie02], [YLPO7], [PCDGO08] et
[CMLAOQ8]. L'étudiant disposera de I'environnementaiab ARBORIS (développement commun
CEAJList — ISIR) qui permet la simulation de chamynamiques arborescentes en interaction|avec
un environnement structuré. Dans cet environnemplusieurs modéles de mannequins,| un
algorithme de marche, une famille de lois de condrasn situation multi-contacts non coplanaires,
développées et validées, sont disponibles. L'énidiara également acces a une plateforn*]e de
Réalité Virtuelle équipée de capture de mouvements.

Une suite a ce stage sous la forme d’'une thesegétre envisageée.
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Domaines de spécialité requis Robotique, Automatique, Réalité virtuelle
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