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Analyse du besoin chez EADS/Airbus

® These INRIA/EADS CCR/LRV (1998-2001)

® Besoins « haptiques » dans lI'industrie aéronautique ?
Rencontres avec les opérationnels d "Airbus
Recueil méthodique de scénarios

c

c

C

Typologie des besoins en retour haptique

Classe Type d’information | Environnement de | Parties du corps | Configuration de | Précision et

d’Application | 3 retourner travail et concernées I’interaction fidélité de Ia
mancaivrabilite simulation

- Prototypage - Retour tactile - Talle de - Tout le corps - Saiste fixe ou non, - Résolution de la

wirtuel {(wibration, tetnpérature, | Ienvironnement - Une partie du corps @ | changement de prize mesure des posttions

- Bimulation de etc) (tout I"avion, échelle hras, mamns, contact - Degres de lherté - Précision de la téche

Montage / - Forces de contact humaine ou autre, etc) | ponctuel, etc actifs et passifs requis | (manpulation dextre ou

® Applications visees

plate-forme frangaise de réalité virtuelle @@ffw



Simulation de montage/démontage

® Analyse fine du processus actuel de
simulation

® Besoins en retour haptique
c Etablir le contact avec la maquette virtuelle

c Informer sur les collisions (guidage sur la
trajectoire)

® Scénario type : insertion de tuyauteries dans

un mat de reacteur d 'avion
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Démonstrateur haptique EADS CCR

® Simplification du scénario
® Besoins en retour haptique

c
c

® |nterface haptique utilisée

c le stylo a retour d 'effort PHANToM
c 3 DDL en sortie (forces)
c Transposer les couples
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Metaphore haptique

® Simulation d’'une a retour d’effort

® En cas de choc, la force est transposee au niveau
du point de manipulation
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Evaluation

® Conditions

c 41 personnes d’Airbus France (15 ingénieurs de
maintenance aéronautique)

c durée des tests : 10/15 minutes
® Appreciation sur le retour haptique
c globalement trés satisfaits des retours haptiques

c facilite la vérification du montage/démontage (guidage)
c la maquette est plus « réelle »

® Validation du concept
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Evolution du démonstrateur EADS

® | ogiciel SAMIRA

c SAMIRA V1

o Prototypage de la
societé ONDIM

o Architecture ouverte
o Retour d’effort simplifié

Montage et démontage

o Deploye chez AIRBUS du gimble du mat réacteur
c SAMIRA V2 d'un airbus
o Retour d’effort 6DOF Projet Perf-RV
(CEA List)
o VI RTOOLS i Service Robotique et Systémes Interactifs
o Démo ...
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! Retour pseudo-haptique

® Retour haptique a bas coit
® Restituer des informations haptiques sans interface
haptique ??

® Jouer sur le retour visuel (illusions sensorielles)

e Ultilisation d 'une interface passive
c Spaceball : interface
c caractéristiques « haptiques » : butée, raideur interne
9 avec le

=
-
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lllustration du concept

® Simulation du frottement

c Contexte : décapage, insertion, assemblage
¢ Moadification du gain «visuel»

® Evaluation sur 18 personnes
c 94% de reussite

plate-forme frangaise de réalité virtuelle @@ffm



| Simulation de la raideur

Loi de Hooke : = K.

Force exercée Force exercée
Kv = Kv =
Déplacement du doigt
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| Validation expérimentale

® Comparaison d’un ressort et d'un ressort
(simulé avec un retour pseudo-haptique)

® Validation finale par des tests psychophysiques
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| Applications (suite a Perf-rv)

® Sensations de relief
d'image

e Utilisation d’'une simple
souris

® Accélération/ralentisse
ment du curseur

® Brevet déposé

® Applications : retouche
d'image, internet, jeux,
etc

® Démo:
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