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Evaluation automatique du geste Capture de mouvements EVAH Odontologie

CONTEXTE ET VERROUS

> au moins vingt eleves par session

> enseignants tres sollicités

> erreurs gestuelles répetitives

Procedures Geste technique

Objectif : Concevoir et mettre en ceuvre des modeles et outils pour l'évaluation automatique

des gestes de chirurgie dentaire en fonction des besoins d'observations des praticiens.

Besoins
d'observations

sur la dent ou Orientation de comme un stylo,
la gencive l'assise avec trois doigts Posture
mouvements position assise Tenue dinstrument par exemple, respecter

les courbures naturelles
de la colonne vertébrale

autour de la
tete du patient

parasites, par
exemple, se gratter
le nez ou la tete

Descripteur pour cet exemple : angle entre vertical et droite bassin-cou.
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Messages d’évaluation

> Capture de mouvement : retourne un ensemble de postures P

contenant les positions (X,Y, Z) des articulations dans le temps. > Affichage de U'évaluation : integre les messages de l'enseignant
> Calcul de descripteurs(s) ou features {F;} : pour chaque besoin a afficher, par exemple, « Bonne posture », « Mauvaise posture,
d’observation (B.0.) de 'enseignant. le dos n'est pas droit ».
> Comparaison aux valeurs d’acceptabilités (V.A.) : pour renvoyer n > Affichage du squelette (avatar) : de 'apprenant en temps réel.

evaluations {Ei}.

DISCUSSION PERSPECTIVE (APPROCHE PAR APPRENTISSAGE AUTOMATIQUE)

> Avantage : Systeme explicable. Données

Machine ’
, Y S . . Resultats
> Inconvenient : Reingenierie si les besoins changent. capturees

Learning

» Descripteurs

: : ©
Encadrant : Ludovic HAMON anl" et ol Le Mans @ = \/AGO
Directeur : Sébastien GEORGE delarec herChe Universite EVITONNEIIENT VIRTUEL FOUR L ASSISTANCE A

Financement : ANR PRCE EVAGO (ANR21-CE38-0010)

https://evago-lium.univ-lemans.fr/



https://evago-lium.univ-lemans.fr/

