
Automatisation de l’analyse d’objets déformables 
Jonathan Guillotte-Blouin, Dr Pierre Payeur – École de science informatique et de génie électrique 

Introduction 
Dans le cadre d’un projet de recherche ayant pour but de localiser 
des objets à l’aide d’une Kinect et de les classifier dans différentes 
catégories allant d’objets rigides à élastiques, il était auparavant 
nécessaire de manuellement prendre ces différents objets et de les 
comprimer devant ladite caméra.  
 
Pour aider dans la démarche, mon but consiste à remplacer le 
processus manuel par une routine programmée et exécutée par une 
main robotique. La main est consitutée de trois doigts qui peuvent 
s’ouvrir et se refermer, ainsi que d’un moteur permettant d’éloigner 
ou de rapprocher les doigts 2 et 3. 
 
Pour y arriver, il a fallu remettre en marche la main, la configurer, lire 
la documentation fournie, tester son fonctionnement par l’entremise 
de son application graphique, puis finir par l’écriture de code C++ 
utilisant les librairies fournies par le fabricant. Le tout a mené à une 
routine automatisant le processus pour des objets de différentes 
formes et tailles.  

Méthodologie 
Initialement, il a fallu brancher la main à l’ordinateur ainsi qu’à la 
source de courant. Ensuite, l’application graphique, les librairies et la 
documentation ont été installées sur l’ordinateur. 
 
Puis, je me suis familiarisé avec l’application graphique offerte pour 
commander facilement la main, et j’ai lu la documentation. Suite à 
cela, j’ai lié la librairie dynamique (.dll) à mon projet, et j’ai écrit des 
programmes simples en C++ pour tester les fonctionnalités de la 
librairie, et voir si la main fonctionnait bien via un exécutable 
compilé. 
 
Finalement, j’ai écrit des programmes pour résoudre le problème, et 
je me suis rabattu sur une solution fonctionnant pour tout type 
d’objet à la place de plusieurs routines spécifiques à chaque objet. 

Résultats 
La routine demandée en est une où la main s’ouvre et se 
resserre sur l’objet pour un nombre défini de répétitions. Le 
résultat escompté a été atteint, avec la plus grande 
automatisation possible. 
 
La stratégie initiale était fonctionnelle: pour un certain objet, la 
main pouvait se positionner correctement, se reserrer, puis se 
rouvrir le nombre désiré de fois. Cependant, dès que l’on 
voulait essayer pour un objet d’une différente forme ou taille, il 
fallait changer manuellement les valeurs de positionnement 
des doigts. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Devant ce constat, j’ai rendu la routine plus flexible: la main 
commencerait ouverte, se refermerait lentement, et lorsqu’une 
touche sur le clavier serait pesée, la main retiendrait cette 
position précise comme la position de départ de serrage. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Il était maintenant possible de rouler un seul exécutable pour 
tout objet. Cependant, le processus demandait l’interaction 
avec l’utilisateur, il y avait donc place à une plus grande 
automatisation. Pour s’y faire, j’ai utilisé la mesure du strain 
gauge (jauge de déformation), qui permet de mesurer la 
déformation d’une pièce, dans ce cas-ci des moteurs des 
doigts. Au fur et à mesure que les doigts se referment sur 
l’objet, une plus grande déformation est détectée. Grâce à 
cela, j’ai complètement automatisé la routine: la main détecte 
lorsqu’elle est en contact avec l’objet, se rappelle de sa 
position puis se referme et se rouvre comme auparavant. 

Conclusion 
En conclusion, le but de la recherche a été accompli : 
initialement, il fallait manuellement serrer et relâcher 
l’objet, et maintenant une solution complètement 
automatisée est fonctionnelle. 
 
Cette avancée a permis à la recherche de ma 
collègue d’avoir des prises de données plus rapides, 
constantes et précises vis-à-vis la prise d’objets 
manuellement. De plus, la recherche a permis de 
mettre au jour que la solution initiale d’une routine 
écrite par type d’objet pouvait grandement être 
optimisée à l’aide d’entrées sensorielles de la jauge 
de déformation. 
 
À partir d’ici, une optimisation est envisageable: 
étudier davantage les valeurs de la jauge, et voir s’il 
existe une manière plus complexe de détecter le 
contact avec un objet, en prenant en compte l’usure 
de la main au fur et à mesure de son utilisation. 
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