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Principe de développement
d’un simulateur haptique d’apprentissage ¢
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Méthodologie pour un simulateur hybride %\

Palpation



Méthodologie pour un simulateur hybride %\

r----

| I
Anatomie l
physique ' |

l---

Palpation
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Méthodologie pour un simulateur hybride
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Remplacement de la valve e G
mitrale par la technique
transfémorale transeptal

= Blood vessel (Soft tissues)

Guidewire navigation

Transcatheter (TC) navigation

Virtual surgery
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Exemples du probleme de lI'insertion aiguille
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Exemples du probleme de lI'insertion aiguille /\

Application en rhumatologie
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Exemples du probleme de lI'insertion aiguille \
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Exemples du probleme de lI'insertion aiguille

Application en anesthésie
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Autres gestes meédicaux /&

En obstétrique
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Autres gestes médicaux HASPA @m@

HAptic Simulator for SPAsticity training
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Simulateurs haptiques pour I'apprentissage d’un geste /\

Fompere
Un simulateur pour :

e Se former aux gestes élémentaires
e Se former aux gestes avancés

e Rencontrer différentes pathologies
e Rencontrer différents patients

e Evaluer et s’auto-évaluer

» Etre immersif (visuel et haptique)

» Assurer une reproductibilité

* Mesurer la performance

» S’adapter aux apprenants et aux instructeurs
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Verrous scientifiques /\\‘

Problématiques

Analyse de la pratique

Définition du cahier des charges

Modélisation du vivant

Haptique

Multi énergie

Couplage modele numérique et interface haptique
Intégration de scénarios pédagogiques

Réalisation de démonstrateurs pour preuve de concept
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