Objectif:

Utiliser un Robot Poppy Torso (un robot
anthropomorphe) pour interagir avec
un humain a fravers un jeu simple
utilisant une interface tangible.

Taches:
-Equiper le robot d'une main préhensile.

-Utiliser un électro-aimant pour soulever
des objets métalliques légers.

-Fabriquer des pions de jeu avec du
bois et des rondelles métalliques.

-Developper linterface tangible sur une
Reactable.

Developpement:

Le code de gestion du jeu, le contrdle
du robot et celui de la Reactable ont
été développé en Python, en utilisant
des bibliotheques open source.

Eleves:

ABT, Juan Francisco.
CHAUVET, Louis.
DADAM, Federico.
IHANG, Hang.
SOLA, Francisco.

Partenaire extérieur:
LAPLACE, Jérome.
DEGUYENNE, Damien.

Encadrants Techniques:
DEVANNE, Maxime.
LOHR, Christophe.
MENARD, Jacky.
NGUYEN, Mai.

Encadrants Gestion Projet:

AMIGO, Isabel.
SIMONNET, Mathieu.
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Main préhensile pour
le robot Poppy
et inferface tangible
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