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Intitulé du sujet : Outils pour le développement d'un simulateur médical à vocation 
pédagogique 
 
Descriptif du sujet :  
 
Ce stage a pour but de faciliter le couplage d'une interface haptique avec un logiciel de 
visualisation. Depuis plusieurs années, l’équipe ACM du laboratoire Ampère développe des 
simulateurs médicaux dédiés à l'apprentissage des gestes. Ces simulateurs doivent reproduire les 
déplacements et les efforts des gestes des médecins lorsqu'ils manipulent des instruments. Le 
savoir-faire de l’équipe ACM réside dans la conception et la commande d'interfaces haptiques. Afin 
d'augmenter l'immersion des médecins dans le simulateur, il est nécessaire que les médecins 
retrouvent les mêmes repères qu'en salle d'opération et donc puissent visualiser les objets virtuels 
qu'ils manipulent. L'équipe SAARA du LIRIS est une équipe de recherche dont les travaux portent 
sur la simulation de l’Humain Virtuel Physiologique avec notamment la simulation biomécanique de 
l’accouchement comme domaine d’application.  
 
Ce stage se place donc dans le cadre d’une collaboration entre les deux équipes. Pour cela, le 
candidat devra, dans un premier temps, prendre en main le logiciel CamiTK, qui permet de 
manipuler et visualiser des images médicales pour des applications de navigation chirurgicale et 
d’effectuer des simulations biomédicales. Dans un second temps, le candidat proposera un 
couplage du système de navigation avec les interfaces haptiques disponibles au laboratoire 
Ampère.  
Les applications médicales liées à ce stage sont multiples (obstétrique (Figure 1), neurochirurgie 
(Figure 2), anesthésie, etc.). Dans tous les cas, elles ont en commun le fait que le médecin doit 
voir, dans une même vue, ses instruments virtuels en interaction avec les organes concernés. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

Figure 2: Simulateur en neurochirurgie (Haptique & 
Réalité Virtuelle) 

Figure 1: Simulateur 
d'accouchement 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Travail attendu : 
Le candidat devra réaliser un code C++ s'intégrant à CamiTK. Ce code devra permettre d'intégrer 
facilement différents types d'imagerie (IRM, modèle CAO – VRML par exemple) et de naviguer dans 
ces images à partir d'une interface haptique (Geomagic Touch par exemple), voire de faire interagir 
les 2. 
 
Mots clés : Robotique médicale, Haptique, Réalité virtuelle. 
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Figure 3: Simulateur pour la péridurale 


