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Résumé : L'objectif technique de cette these est de développer un simulateur de
cathétérisme permettant de préparer I'opération d’un patient en particulier. Ce simulateur
est basé sur le pilotage d’une interface haptique (joystick a retour d’effort) a I'aide d’un
environnement numérique. L'objet de cette these est de développer les concepts de
I’environnement numérique. L’'interface haptique est une interface du commerce déja en
possession de |'axe TGI.

Verrous :

Le défi majeur du sujet est de modéliser et de générer I'effort au niveau de la main du
chirurgien de maniere réaliste. Lors de |'opération, cet effort est notamment lié a
I'interaction tissu-instrument le long du cathéter. Un travail de modélisation mécanique
générique des efforts ressentis par le chirurgien en fonction du trajet aortique du patient
doit étre conduit. Le modéle doit étre suffisamment Iéger pour étre calculé en temps réel
afin de ne pas générer de latence sur le simulateur.
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